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(57) Abstract: The invention relates to a method for inverting driving instructions for a working machine, wherein, in a first step, a
driving instruction is input and the driving instruction is initiated, in a second step, position data of the working machine is assigned
to the driving instruction, in a third step, a cancellation of the driving instruction is input and the driving instruction is ended, in a
fourth step, position data of the working machine is assigned to the cancellation of the driving instruction, characterised in that, based
on the assigned position data, a corridor for the driving instruction is defined, and the driving instruction is inverted in a fifth step
such that the driving instruction is inititated and cancelled in the reverse order when the working machine travels along the corridor
in the reverse direction.

(57) Zusammenfassung: Verfahren zum Invertieren von Fahrvorgaben einer Arbeitsmaschine, wobei in einem ersten Schritt eine
Fahrvorgabe eingegeben und die Fahrvorgabe initiiert wird, in einem zweiten Schritt Positionsdaten der Arbeitsmaschine der Fahrvor-
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gabe zugeordnet werden, in einem dritten Schritt ein Widerruf der Fahrvorgabe eingegeben und die Fahrvorgabe beendet wird, in einem
vierten Schritt Positionsdaten der Arbeitsmaschine dem Widerruf der Fahrvorgabe zugeordnet werden, dadurch gekennzeichnet, dass
anhand der zugeordneten Positionsdaten ein Korridor der Fahrvorgabe definiert wird, wobei die Fahrvorgabe in einem fiinften Schritt
dahingehend invertiert wird, dass die Fahrvorgabe in umgekehrter Reihenfolge initiiert und widerrufen wird, wenn die Arbeitsmaschine
den Korridor in umgekehrter Richtung befahrt.
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Verfahren zum Invertieren von Fahrvorgaben einer Arbeitsmaschine

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren zum Invertieren und Umsetzen von
Fahrvorgaben einer Arbeitsmaschine, sowie Vorrichtung zur Datenverarbeitung, wel-
ches eingerichtet ist, das Verfahren zum Invertieren von Fahrvorgaben auszufuhren.
Ferner sind ein Computerprogrammprodukt und eine Arbeitsmaschine mit einer erfin-

dungsgemalen Vorrichtung zur Datenverarbeitung umfasst.

Aus dem Stand der Technik sind Verfahren zum AusfUhren von sich wiederholenden
Handlungsanweisungen bekannt. Insbesondere offenbart EP 3 559 355 A1 ein Ver-
fahren zum Betrieb mindestens einer Arbeitsmaschine, wobei mindestens einer Ver-
messungsvorrichtung zur Messung eines Oberflachenprofils eines Geléndes einer
Baustelle zur Generierung tatséachlicher Oberflachenprofildaten betrieben wird. Ent-
sprechend eines gespeicherten Gradienten werden Maschinenbetriebsdaten, die
dem Merkmal betreffenden Gradienten zugeordnet sind, aus der Datenbank abgeru-
fen und die Arbeitsmaschine basierend auf den abgerufenen Maschinenbetriebsda-

ten betrieben.

DE 10 2016 121 895 A1 beschreibt ein System zum automatischen Aktivieren und
Deaktivieren von Allradantrieb als Reaktion auf einen Fahrzeug-GPS-Ort. Dabei wer-
den insbesondere Informationen Uber einen Stralentyp und Wetterbedingungen be-

rucksichtigt.

DE 10 2009 045 511 A1 offenbart eine Vorrichtung und ein Verfahren zum Erlernen
einer Funktion einer Bedienhilfe in einem Kraftfahrzeug, wobei eine Steueranweisung
einer Ortsposition zugeordnet und eine Bedienhilfe aktiviert wird, wenn die Steueran-
weisung in der Vergangenheit bereits in einer festgelegten Anzahl von Fallen ausge-
geben wurde. In einer Weiterbildung soll die Vorrichtung dahingehend lernfahig sein,

dass ortsabhangig wiederkehrende Routineaufgaben automatisiert werden.

Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht darin, bekannte Verfahren zum Be-
treiben einer Arbeitsmaschine zu verbessern. Die Aufgabe wird mit dem erfindungs-

gemafen Verfahren geldst. Dabei wird in einem ersten Schritt eine Fahrvorgabe
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eingegeben und anschlielfend initiiert. Hierunter ist zu verstehen, dass durch einen
Bediener eine von der aktuellen Fahrvorgabe abweichende Anweisung eingegeben
wird. Dies kann vor Ort in einer Kabine der Arbeitsmaschine oder Remote bzw. an-
hand von in einem Speicherelement hinterlegten Befehlen erfolgen. Dementspre-
chend ist eine Mensch-Maschine-Schnittstelle in der Kabine oder eine Datenschnitt-
stelle fur eine Remote-Steuerung vorgesehen. Unter einer Fahrvorgabe ist dabei eine
Vorgabe von fahrdynamischen Parametern zu verstehen. Hierunter sind beispiels-
weise eine Leistungs- und/oder Drehmoment-/Drehzahlanpassung, eine Uberset-
zungsanderung eines Getriebes, ein Zu-/Abschalten eines Allradantriebs, ein Betéti-
gen/Deaktivieren einer Differenzialsperre einer Achse, ein De-/Aktivieren eines Ne-
benabtriebs, ein De-/Aktivieren einer verschleil3freien hydrodynamischen oder elekt-
rodynamischen Dauerbremse, ein De-/Aktivieren eines Fahrmodus (Eco, Power, Re-

kuperation) oder dergleichen zu fassen.

Bei der Arbeitsmaschine handelt es sich typischerweise um eine Bau-, Land- und/o-
der forstwirtschaftliche Maschine. In gleicher Weise kann es sich jedoch auch um ein
Nutzfahrzeug oder Flurférderzeuge handeln. Neben konventionell (durch einen Be-
diener in einer Kabine) gesteuerten Arbeitsmaschinen kann die Eingabe einer Fahr-

vorgabe auch bei teilautonomen oder autonomen Arbeitsmaschinen erfolgen.

In einem zweiten Schritt des erfindungsgemaiien Verfahrens werden Positionsdaten
der Arbeitsmaschine der eingegebenen Fahrvorgabe zugeordnet. Dies bedeutet,
dass uUber Mittel zur Positionsbestimmung eine Position der Arbeitsmaschine zum
Zeitpunkt der Eingabe der Fahrvorgabe ermittelt, mit der Fahrvorgabe verknupft bzw.
dieser zugeordnet werden und in dem Speicherelement abgelegt werden. Neben den
absoluten Positionsdaten kann auch eine zuvor zurtckgelegte Trajektorie oder eine
Fahrtrichtung bertcksichtigt und gespeichert werden. Die Positionsbestimmung kann
beispielsweise in einem absoluten Koordinatensystem oder in einem relativen Koor-
dinatensystem erfolgen. Geeignete Mittel zur Positionsbestimmung in einem absolu-
ten Koordinatensystem sind beispielsweise GP S-Sensoren oder dergleichen. Aber
auch andere Systeme zur Positionsbestimmung bzw. Verortung kénnen verwendet

werden.
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AnschlieRend wird in einem dritten Schritt ein Widerruf der Fahrvorgabe eingegeben.
Auch diese Eingabe erfolgt entweder Uber einen Bediener oder Remote in der zuvor
beschriebenen Art und Weise. Der Widerruf der Fahrvorgabe bewirkt, dass die Fahr-
vorgabe beendet wird. Mit anderen Worten wird ein im ersten Schritt aktivierter fahr-
dynamischer Parameter deaktiviert oder umgekehrt ein deaktivierter fahrdynamischer
Parameter wieder aktiviert. In einem vierten Schritt werden Positionsdaten der Ar-
beitsmaschine dem Widerruf der Fahrvorgabe zugeordnet und in dem Speicherele-

ment zusammen mit dem Widerruf der Fahrvorgabe abgelegt.

Anhand der den Fahrvorgaben bzw. dem Widerruf der Fahrvorgabe zugeordneten
Positionsdaten wird ein Korridor der Fahrvorgabe definiert, wobei die Fahrvorgabe in
einem funften Schritt dahingehend invertiert wird, dass die Fahrvorgabe in umgekehr-
ter Reihenfolge initiiert und widerrufen wird, wenn die Arbeitsmaschine den Korridor
in umgekehrter Richtung befahrt. Insbesondere bildet der Korridor eine Strecke ab,
welche durch die Positionsdaten der Eingabe der Fahrvorgabe und der Eingabe des
Widerrufs der Fahrvorgabe definiert wird. Anders ausgedrtckt beschreibt der Korridor
einen Vektor mit einem expliziten Start- und Endpunkt sowie einer Richtungszuwei-
sung. In verschiedenen Ausgestaltungen kénnen verschiedene Korridore gebildet
und verschiedene Fahranforderungen in dem Speicherelement abgelegt, miteinander

kombiniert oder einzeln fur sich ausgefuhrt werden.

GemafR einer Weiterbildung der Erfindung werden bei einem erneuten Befahren des
Korridors je nach Richtung die Fahrvorgaben in originarer oder umgekehrter Reihen-
folge ausgefuhrt. Dies bedeutet, dass bei dem erneuten Befahren in der erstmals be-
fahrenen Richtung (Schritte 1 bis 4) die Schritte in ebendieser Reihenfolge automa-
tisch wiederholt werden. Durch das Invertieren der Schritte werden demzufolge die
Schritte 1 bis 4 in umgekehrter Reihenfolge durchgefuhrt oder wiederholt, wenn die
Arbeitsmaschine den Korridor in umgekehrter Richtung, also entgegen der originaren
Richtung, befahrt.

Alternativ oder ergénzend weist der Korridor der Fahrvorgabe einen Toleranzbereich
auf, wobei der Toleranzbereich neben einen abweichenden Anfahrwinkel der Arbeits-

maschine in Bezug auf den Korridor eine partielle Abweichung und/oder eine
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vollumfangliche Abweichung einer Trajektorie berticksichtigt. Hierunter ist zu verste-
hen, dass einerseits die Trajektorie beim Anfahren des Korridors bertcksichtigt wird
und andererseits eine nicht exakte Uberdeckung mit dem Vektor bzw. dem Korridor
ebenfalls Beruicksichtigung findet. Eine partielle Abweichung beschreibt dabei, dass
in Teilen eine Abweichung der aktuellen Trajektorie zu dem Korridor vorliegt. In einer
Ausgestaltung kann die aktuelle Trajektorie dabei den Korridor lediglich in einem
Punkt schneiden, oder aber nur in wenigstens einem Punkt davon abweichen. Eine
vollumfangliche Abweichung beschreibt dabei, dass die aktuelle Trajektorie bzw. der
Fahrweg der Arbeitsmaschine beispielsweise in einem (zulassigen) Abstand perma-

nent von dem Korridor bzw. dem Vektor abweicht.

In einer weiterbildenden Ausgestaltung wird eine aktuelle und/oder geplante Trajek-
torie in Bezug auf das Befahren des Korridors Uberpruft und die Fahrvorgabe pradik-
tiv initiiert. Hierunter ist zu verstehen, dass ermittelt wird, ob mit der aktuellen oder
geplanten Trajektorie davon auszugehen ist, dass der Korridor in der originéren oder
umgekehrten Richtung befahren wird, sodass bereits im Vorfeld Vorbereitungen fur
die Anpassung der fahrdynamischen Parameter getroffen werden kénnen. Beispiels-
weise kann ein Betriebsmodus der Arbeitsmaschine bereits vorab angepasst werden.
Eine geplante Trajektorie ergibt sich beispielsweise aus einer Routenfuhrung der Ar-
beitsmaschine anhand eines Navigationssystems. Demzufolge erfolgt eine Uberpri-
fung dahingehend, ob eine geplante Route oder Trajektorie durch den Korridor fuhrt.
Auch dann kann pradiktiv, also vorausschauend, eine Anpassung der fahrdynami-

schen Parameter erfolgen.

In einer Ausgestaltung erfolgt das Invertieren der Fahrvorgabe durch eine Eingabe
des Bedieners. Hierzu kann vorgesehen sein, dass nach Eingabe des Widerrufs der
Fahrvorgabe Uber die Mensch-Maschine-Schnittstelle eine Abfrage erfolgt, ob ein In-
vertieren der Fahrvorgabe vorgenommen und in dem Speicherelement abgelegt wer-
den soll. Entsprechend hat eine Eingabe zur Bestatigung oder Ablehnung zu erfol-
gen. Auch kann bereits im Vorfeld ein Modus ausgewahlt werden, wonach eine Wie-
derholung (Playback-Funktion) ausgewahlt oder deaktiviert werden kann. Dies hat
zur Folge, dass die die Ausfuhrung der Fahrvorgabe automatisch erfolgt. Mitunter

kann Uber die Mensch-Maschine-Schnittstelle ein Hinweis ausgegeben werden, dass
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eine automatische Ausfuhrung der Fahrvorgabe erfolgt, wenn der Korridor befahren
wird. Dies kann sich auf eine einzelne Fahrvorgabe oder generell auf sémtliche Fahr-
vorgaben beziehen. Auch kann die Abfrage fUr das Invertieren bereits zum Zeitpunkt
der Eingabe der Fahrvorgabe erfolgen. Dies betrifft auch eine Abfrage, ob bei erneu-
tem Befahren des Korridors eine Wiederholung der Fahrvorgabe in der originaren

bzw. umgekehrten Reihenfolge erfolgen soll.

Die Eingabe der Fahrvorgabe bewirkt eine Anpassung von fahrdynamischen Para-
metern der Arbeitsmaschine in der oben genannten Ausgestaltung. Insbesondere
kann hierdurch eine Anpassung der fahrdynamischen Parameter aufgrund einer To-
pographieanderung des Fahrwegs (Steigung, Gefélle, etc.), einer Beschaffenheit des
Fahrwegs (trocken, feucht, nass, vereist, Schotter, Kies, Sand, etc.) oder aufgrund
von Uber-/durchfahrbaren Hindernissen (Fluss, Senke, Erdhaufen, Gerdéll, etc.) vorge-
nommen werden. Dies hat einen effizienteren Betrieb der Arbeitsmaschine zur Folge,
da einerseits ein Antriebsstrang in einem optimierten Betriebsbereich betrieben wer-
den kann und andererseits ein gesteigertes Arbeitsergebnis aufgrund einer besseren

Arbeitsleistung der Arbeitsmaschine erzielt werden kann.

GemaR einem weiteren Aspekt betrifft die vorliegende Erfindung ein Computerpro-
grammprodukt. Dieses umfasst Befehle, die bei der Ausfuhrung des Programms
durch einen Computer diesen veranlassen, das erfindungsgemalfe Verfahren auszu-
fUhren. Bei dem Computer kann es sich typischerweise um ein Steuergerét der Ar-
beitsmaschine handeln. Exemplarisch aber nicht abschlieRend sind hier ein Getriebe-
steuergerat, ein Motorsteuergerat oder ein Ubergeordneter Fahrzeugflhrungsrechner
zu erwahnen. Auch kann ein separates Steuergerat vorgesehen sein, welches exklu-
siv fur das erfindungsgemale Verfahren vorgesehen ist oder welches neben dem er-
findungsgemaRien Verfahren auch weitere Funktionen umsetzt. Das Speicherelement
kann dabei in dem zuvor genannten Steuergerat integriert oder separat vorgesehen

werden.

Ferner betrifft die Erfindung eine Vorrichtung zur Datenverarbeitung. Diese umfasst

Mittel zur Ausfihrung des erfindungsgemaen Verfahrens. Insbesondere kann es
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sich dabei um den zuvor genannten Computer bzw. das betreffende Steuergerat

handeln.

Weiter ist von der Erfindung eine Arbeitsmaschine mit einem Antriebsstrang und Mit-
teln zur Anpassung fahrdynamischer Parameter und der erfindungsgemafen Vorrich-
tung umfasst. Der Antriebsstrang umfasst dabei beispielsweise ein Antriebselement,
ein Getriebe und Achsen bzw. Bremsen, mittels welcher eine Antriebsleistung des
Antriebselements auf Rader oder einen Kettenantrieb der Arbeitsmaschine Ubertra-
gen wird. Das Antriebselement kann als Verbrennungskraftmaschine und/oder elekt-
rische Maschine ausgefuhrt sein. Ferner kann der Antriebsstrang Differenzialsperren
beinhalten, welche entweder ein Ausgleichsgetriebe einer Achse oder zwischen zwei
Achsen sperrt oder freigibt. Die Mittel zur Anpassung fahrdynamischer Parameter
sind dabei insbesondere Aktoren, welche eine Zustandsanderung der zuvor genann-
ten Elemente des Antriebsstrangs bewirken. In einer méglichen Ausgestaltung betref-
fen die Mittel auch beispielweise ein Motorsteuergerat, durch welches eine Anpas-
sung des Betriebszustands des Antriebselements erfolgt (z.B. Anpassung Drehzahl,

Drehmoment, Leistung).

Die Erfindung wird anhand der nachfolgenden Figuren naher erlautert. Dabei zeigen:

Figur 1.  ein erstes Anwendungsbeispiel des erfindungsgemalien Verfahrens
bei einer Arbeitsmaschine;

Figur 2. die umgekehrte Durchfuhrung der Verfahrensschritte des ersten An-
wendungsbeispiels;

Figur 3: eine alternative Ausfuhrung eines Anwendungsbeispiels des erfin-

dungsgemalen Verfahrens bei einer Arbeitsmaschine.

Figur 1 zeigt ein erstes Anwendungsbeispiel des erfindungsgemafien Verfahrens.
Dabei ist die Arbeitsmaschine 1 als Muldenkipper bzw. sogenannter Dumper ausge-
fuhrt. Die Abbildung zeigt ferner ein Hindernis 2 in Form eines Flusses, welcher in ei-
ner ersten Fahrtrichtung 3 durchquert werden soll. Dabei erfolgt an einer ersten Posi-
tion P1 die Eingabe einer Fahrvorgabe, wobei die erste Position P1 in Bezug auf die

erste Fahrtrichtung 3 vor dem Hindernis 2 liegt. Beispielsweise kann durch die
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Fahrvorgabe eine Aktivierung einer oder mehrerer Differenzialsperren erfolgen, da
fur die Flussquerung eine optimale Traktion benétigt wird und ein Festfahren unbe-
dingt vermieden werden soll. Nachdem das Hindernis 2 GUberwunden wurde, erfolgt
an einer zweiten Position P2 die Eingabe des Widerrufs der Fahrvorgabe. In dem zu-
vor beschriebenen Beispiel hatte dies das Deaktivieren der Differenzialsperren zur
Folge. In gleicher Weise sind die eingangs beschriebenen Fahranforderungen auf

das hier beschriebene Anwendungsbeispiel Ubertragbar bzw. anzuwenden.

Aus der Strecke zwischen der ersten Position P1 und der zweiten Position P2 ergibt
sich ein Korridor 4 fur die Aktivierung der Fahrvorgabe. Mittels Strichlinien ist in Figur
1 ferner ein Toleranzbereich 5 dargestellt. Eine obere und eine untere Grenze des
Toleranzbereichs 5 weisen dabei exemplarisch einen identischen Abstand A zu dem
Korridor 4 auf. Prinzipiell kann der Abstand A zwischen oberer Grenze und Korridor 4
bzw. unterer Grenze und Korridor 4 voneinander verschieden sein. Insofern die Ar-
beitsmaschine 1 bei einem erneuten Befahren nicht exakt den Korridor 4 befahrt sich
jedoch innerhalb des Toleranzbereichs 5 befindet, so kann eine automatische Wie-

derholung der Fahrvorgabe erfolgen.

Figur 2 zeigt schematisch das Initileren der invertierten Fahranforderung aus Figur 1.
Dabei bewegt sich die Arbeitsmaschine 1 nun in einer zweiten Fahrtrichtung 6, wobei
die zweite Fahrtrichtung 6 entgegengesetzt zu der ersten Fahrtrichtung 3 ist. Mit an-
deren Worten befahrt die Arbeitsmaschine 1 den Korridor 4 in umgekehrter Richtung
im Vergleich zu der Darstellung gemaf Figur 1. Folglich werden die Schritte des Ver-
fahrens umgekehrt. Dies bedeutet, dass nun an der zweiten Position P2 anstatt einer
Deaktivierung der Differenzialsperre eine Aktivierung und an der ersten Position P1
anstatt einer Aktivierung eine Deaktivierung der Differenzialsperre erfolgt. Die Fahr-
vorgabe und der Widerruf der Fahrvorgabe gemal} der ersten Fahrtrichtung 3 werden
demzufolge gespiegelt. Im Ergebnis muss keine manuelle Eingabe durch den Bedie-
ner erfolgen, um die gewlnschte Anpassung der fahrdynamischen Parameter vorzu-
nehmen, obwohl die Arbeitsmaschine 1 mitunter erstmals den Korridor 4 in der zwei-
ten Fahrtrichtung 6 befahrt.
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Figur 3 zeigt im Wesentlichen die Merkmale der Figur 1. Der Unterschied besteht in
der alternativen Ausgestaltung des Toleranzbereichs 5. Anstatt durch gerade Linien
werden hier die obere und untere Grenze mittels gekrummter Linien darstellt. Dabei
verjungt sich der Toleranzbereich 5 zur Mitte hin, wahrend er sich in Richtung der
ersten und zweiten Position P1, P2 trichterférmig aufweitet. Mitunter kann bzgl. des
Toleranzbereichs 5 eine Eingabe des Bedieners erfolgen, welche Ausgestaltung des
Toleranzbereichs 5 bevorzugt wird. Die in Figur 3 dargestellte Ausfuhrung eignet sich
insbesondere dann, wenn ein abweichender Anfahrwinkel der Arbeitsmaschine 1 an

die erste und/oder zweite Position P1, P2 haufiger zu erwarten ist.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Invertieren von Fahrvorgaben einer Arbeitsmaschine (1), wobei in
einem ersten Schritt eine Fahrvorgabe eingegeben und die Fahrvorgabe initiiert wird,
in einem zweiten Schritt Positionsdaten der Arbeitsmaschine (1) der Fahrvorgabe zu-
geordnet werden, in einem dritten Schritt ein Widerruf der Fahrvorgabe eingegeben
und die Fahrvorgabe beendet wird, in einem vierten Schritt Positionsdaten der Ar-
beitsmaschine (1) dem Widerruf der Fahrvorgabe zugeordnet werden, dadurch ge-
kennzeichnet, dass anhand der zugeordneten Positionsdaten ein Korridor (4) der
Fahrvorgabe definiert wird, wobei die Fahrvorgabe in einem funften Schritt dahinge-
hend invertiert wird, dass die Fahrvorgabe in umgekehrter Reihenfolge initiiert und
widerrufen wird, wenn die Arbeitsmaschine (1) den Korridor (4) in umgekehrter Rich-

tung befahrt.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass bei einem erneuten
Befahren des Korridors (4) je nach Richtung die Fahrvorgaben in originarer oder um-

gekehrter Reihenfolge ausgefuhrt werden.

3. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
der Korridor (4) der Fahrvorgabe einen Toleranzbereich (5) aufweist, wobei der Tole-
ranzbereich (5) neben einen abweichenden Anfahrwinkel der Arbeitsmaschine (1) in
Bezug auf den Korridor (4) eine partielle Abweichung und/oder eine vollumfangliche

Abweichung einer Trajektorie bertcksichtigt.

4. Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass
eine aktuelle und/oder geplante Trajektorie in Bezug auf das Befahren des Korridors

(4) Uberpruft und die Fahrvorgabe pradiktiv initiiert wird.

5. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass

das Invertieren der Fahrvorgabe durch eine Eingabe eines Bedieners erfolgt.

6. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
mit Eingabe und/oder Widerruf der Fahrvorgabe eine Abfrage erfolgt, ob ein Invertie-

ren der Fahrvorgabe erfolgen soll.
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7. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Fahrvorgabe eine Anpassung von fahrdynamischen Parametern der Arbeitsma-

schine (1) bewirkt.
8. Computerprogrammprodukt, umfassend Befehle, die bei der Ausfuhrung des Pro-
gramms durch einen Computer diesen veranlassen, das Verfahren nach einen der

Anspruche 1 bis 7 auszufuhren.

9. Vorrichtung zur Datenverarbeitung, umfassend Mittel zur Ausfuhrung des Verfah-

rens nach einem der Anspruche 1 bis 7.

10. Arbeitsmaschine (1) mit einem Antriebsstrang und Mitteln zur Anpassung fahrdy-

namischer Parameter und einer Vorrichtung nach Anspruch 9.
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