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(57) Hauptanspruch: Selbstfahrende Baumaschine (1)
zum Bearbeiten von Bodenoberflachen (2),

— mit einem Maschinenrahmen (4),

— mit einem Antriebsmotor (6) fir den Antrieb von Fahrein-
richtungen (8) und von Arbeitseinrichtungen, und

— mit einer anhebbaren, von dem Antriebsmotor (6) ange-
triebenen, und von diesem entkoppelbaren Fraswalze (12)
zum Frasen der Bodenoberflachen (2),

wobei die Fraswalze (12) in eine angehobene Position ver-
lagerbar ist, wenn sie nicht im Frasbetrieb ist,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Fraswalze (12) im angehobenen Zustand bei
einer Fahrtrichtung, bei der die Drehrichtung der Fras-
walze (12) mit der Drehrichtung der Fahreinrichtungen (8)
Ubereinstimmt, mit dem Antriebsmotor (6) gekoppelt bleibt,
- wobei eine Uberwachungseinrichtung (14) einen
Abstand der rotierend angehobenen Fraswalze (12) zur
Bodenoberflache (2) Gberwacht und

— bei Detektion der Unterschreitung eines vorgegebenen
Abstandes der rotierend angehobenen Fraswalze (12) zur
Bodenoberflache (2) die Fraswalze (12) von dem Antriebs-
motor (6) entkoppelt wird und/oder die Fahreinrichtun-
gen...
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine selbstfahrende
Baumaschine, sowie ein Verfahren zum Bearbeiten
von Bodenoberflachen nach dem Oberbegriff des An-
spruchs 1 bzw. 11.

[0002] Derartige selbstfahrende Baumaschinen
zum Bearbeiten von Bodenoberflachen sind bei-
spielsweise aus der EP 1408158 A bekannt.

[0003] Die darin beschriebene Stralenfrasmaschi-
ne weist einen Maschinenrahmen auf mit einem An-
triebsmotor fur den Antrieb von Fahreinrichtungen
und zum Antrieb von Arbeitseinrichtungen. Die Fah-
reinrichtungen kdnnen aus Radern oder Kettenlauf-
werken bestehen, die Uber Hubsaulen mit dem Ma-
schinenrahmen verbunden sind.

[0004] Ein Walzenantrieb treibt eine Fraswalze zum
Frasen der Bodenoberflachen vorzugsweise im Ge-
genlaufbetrieb an. Die Fraswalze ist mit Hilfe einer
Kupplung vom Antriebstrang entkoppelbar. In Fahrt-
richtung hinter der Fraswalze befindet sich héhenver-
stellbar ein Abstreifschild, das tber die von der Fras-
walze abgefraste oder abzufrdsende Oberflache glei-
ten kann. Die Unterkante des Abstreifschildes befin-
det sich dabei im Frasbetrieb stets auf der tiefsten
Ebene des Schnittkreises der Fraswalze.

[0005] Inder US 4,929,121 A wird ein Steuersystem
fur ein StralRenplaniergerat offenbart, das die mecha-
nischen Komponenten des Antriebsystems in Abhan-
gigkeit vom Betriebszustand kontrolliert und regelt.
Der Arbeitsablauf einer oder mehrerer Komponenten
des Antriebssystems werden nach einer festgelegten
Reihenfolge kontrolliert. Wenn vorgegebene Ereig-
nisse eintreten, die als Fehler im Betriebsablauf defi-
niert worden sind, so werden mit einer angemesse-
nen Zeitverzégerung Befehle ausgegeben, um die
Belastung des Antriebssystems zu vermindern.

[0006] Derartige Baumaschinen arbeiten entspre-
chend der Breite der Fraswalze streifenférmig. Dies
bedeutet, dass nach einer vorgegebenen Strecke der
gefrasten Bodenoberflache die Baumaschine zurtick-
fahren muss, um einen benachbarten Streifen abzu-
frasen.

[0007] Zur Vermeidung einer unbeabsichtigten Kol-
lision der Werkzeuge der Fraswalze mit der Bodeno-
berflache ist es erforderlich, dass bei Ruckwartsfahrt
die Fraswalze stillsteht, weil bei einem versehentli-
chen Eingriff der Fraswalze mit der Bodenoberflache
die Baumaschine unkontrolliert und plétzlich be-
schleunigt werden kann. Die Umfangsgeschwindig-
keit der Fraswalze, insbesondere bei Betriebsdreh-
zahl, betragt namlich ein Vielfaches, beispielsweise
das 3-fache der Fahrgeschwindigkeit, so dass bei ei-
nem Eingriff der Fraswalze die Stralenbaumaschine

stark beschleunigt werden kann.

[0008] Dadurch besteht die Gefahr, dass die Fras-
walze im Falle eines unbeabsichtigten Eingriffs mit
der Bodenoberflache beschadigt wird, so dass die
Fraswalze, nachdem sie am Ende einer zu bearbei-
tenden Bodenoberflache aus dem Frasschnitt nach
oben herausgefahren worden ist, erst von dem An-
triebsstrang entkoppelt wird. Jetzt kann die Bauma-
schine zuriick zu dem Anfang der zu bearbeitenden
Strecke zuriickgefahren werden, wobei der Antriebs-
motor dort zur Ankopplung der Fraswalze zunachst
auf Leerlaufdrehzahl heruntergefahren werden
muss.

[0009] Bis zum Herunterfahren auf Leerlaufdreh-
zahl des aus einem Verbrennungsmotors bestehen-
den Antriebsmotors und auch zum Herauffahren auf
Betriebsdrehzahl verstreicht eine erhebliche Warte-
zeit, anders als bei einem PKW-Motor.

[0010] Vor der Bearbeitung des nachsten Streifens
muss der Verbrennungsmotor dann wieder auf Be-
triebsdrehzahl gebracht werden. Diese Vorgange
sind sehr zeitraubend und insbesondere bei kurzen
zu bearbeitenden Wegstrecken fir den Fahrzeugfiih-
rer sehr lastig. Zudem bedeuten die standigen
Schaltvorgange der Kupplung und die damit verbun-
denen haufigen Lastwechsel des Verbrennungsmo-
tors einen erhdhten Verschleil? fur die Kupplung, den
Verbrennungsmotor und fur alle am Antriebsstrang
beteiligten Komponenten.

[0011] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zu-
grunde, eine Baumaschine, sowie ein Verfahren zum
Bearbeiten von Bodenoberflachen zu schaffen, mit
der der Zeitbedarf zur Bearbeitung einer vorgegebe-
nen Bodenflache reduziert werden kann.

[0012] Zur Lésung dieser Aufgabe dienen die Merk-
male des Anspruchs 1 bzw. 11.

[0013] Die Erfindung sieht in vorteilhafter Weise vor,
dass die Fraswalze im angehobenen Zustand bei ei-
ner Fahrtrichtung, bei der die Drehrichtung der Fras-
walze mit der Drehrichtung der Fahreinrichtungen
Ubereinstimmt, mit dem Walzenantrieb gekoppelt
bleibt und dass eine Uberwachungseinrichtung einen
Abstand der Fraswalze zur Bodenoberflache Uber-
wacht und die angehobene Fraswalze von dem An-
triebsmotor entkoppelt und/oder die Fahreinrichtun-
gen von dem Antriebsmotor entkoppelt und/oder den
Maschinenrahmen anhebt und/oder ein Alarmsignal
erzeugt, wenn die Uberwachungseinrichtung eine
Unterschreitung eines vorgegebenen Abstandes de-
tektiert.

[0014] Nach der Erfindung kann die Fraswalze per-
manent mit dem Antriebsmotor gekoppelt bleiben.
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[0015] Es ist nicht mehr erforderlich, die Fraswalze,
wenn Sie aus dem Schnitt herausgefahren wird, von
dem Antriebsstrang zu entkoppeln. Entsprechend er-
Ubrigt sich auch ein Herunterfahren mit anschlieRen-
dem Herauffahren des Verbrennungsmotors, um die
Fraswalze nach erfolgtem Umsetzen wieder einzu-
schalten. Die Fraswalze kann durch ein Verschwen-
ken oder Anheben z. B. iber Hubsaulen der Fahrein-
richtungen aus dem Schnitt genommen werden. Eine
Uberwachungseinrichtung detektiert im angehobe-
nen Zustand der Fraswalze, ob der fir eine Fahrt
ohne Frasbetrieb vorgegebene Abstand der angeho-
benen Fraswalze zur Bodenoberflaiche eingehalten
wird. Bei Unterschreitung des vorgegebenen Abstan-
des wird die angehobene, zu diesem Zeitpunkt weiter
rotierende Fraswalze von dem Antriebsmotor entkop-
pelt, so dass wenn die Fraswalze tatsachlich Boden-
kontakt haben sollte, keine Antriebsleistung mehr auf
die Fraswalze einwirkt und somit lediglich die aktuelle
Rotationsenergie der Fraswalze vernichtet werden
muss. Dabei gentigt die Masse der Baumaschine, um
zu verhindern, dass die Baumaschine einen Sprung
in Fahrtrichtung ausfuhrt, wenn die Fraswalze verse-
hentlich in einen Eingriff mit der Bodenoberflache ge-
rat. Auf diese Weise ist sichergestellt, dass bei einer
Fahrt der Baumaschine ohne Frasbetrieb nicht ein
Zeitverlust dadurch eintritt, dass ein Herunterfahren
und ein Hochlaufen des Antriebsmotors abgewartet
werden muss.

[0016] Ein weiterer Vorteil besteht auch darin, dass
der Verschlei® von Maschinenelementen, insbeson-
dere der Kupplung, des Verbrennungsmotors und al-
ler weiteren zum Antriebsstrang gehoérigen Kompo-
nenten reduziert wird.

[0017] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die Fras-
walze die Bodenoberflache im Gegenlaufbetrieb
frast, wobei eine Transportfahrt in Vorwartsrichtung
aufgrund des Gegenlaufs unbedenklich ist. Die Erfin-
dung befasst sich mit der Rickwartsfahrt, in der die
Fraswalze entgegen dem Stand der Technik, trotz
des Gegenlaufs der Fraswalze mit dem Antriebsmo-
tor gekoppelt bleiben kann.

[0018] Analog ist im Falle eines Gleichlaufbetriebes
die Transportfahrt aufgrund des Gleichlaufs riick-
warts unbedenklich und die Fraswalze bleibt in der
angehobenen Position erfindungsgemalt auch bei
Vorwartsfahrt ohne Frasbetrieb mit dem Antriebsmo-
tor gekoppelt.

[0019] Die Uberwachung des vorgegebenen Ab-
standes durch die Uberwachungseinrichtung kann
unmittelbar oder indirekt erfolgen. Eine unmittelbare
Messung erfolgt beispielsweise durch eine mechani-
sche oder elektronische Abstandsmessung, wahrend
eine indirekte Messung des Abstandes beispielswei-
se Uber Maschinenelemente der Baumaschine, tber
Taster oder Uber die aktuelle Position der den Ma-

schinenrahmen tragenden Hubsaule erfolgen kann.

[0020] Dabei kann der vorgegebene Abstand der
angehobenen Fraswalze zur Bodenoberflache mit
mindestens einem Sensor Uberwacht werden.

[0021] Der vorgegebene von der Uberwachungs-
einrichtung zu Uberwachende Abstand kann in Ab-
hangigkeit von der Héhe der Fahrgeschwindigkeit
der Fahreinrichtung vergrofierbar sein. Beispielswei-
se kann der vorgegebene Abstand proportional oder
progressiv. mit zunehmender Hoéhe der Fahrge-
schwindigkeit vergroRert werden.

[0022] Nach einem bevorzugten Ausflhrungsbei-
spiel der Erfindung ist vorgesehen, dass die Fraswal-
ze um einen vorgegebenen Betrag, der groRer ist als
ein einzuhaltender Mindestabstand der Fraswalze
von der Bodenoberflache angehoben ist, und dass
eine zur Bodenoberflache hin messende Tasteinrich-
tung eine untere Endposition aufweist, die einem vor-
gegebenen Abstand oder einem einzuhaltenden Min-
destabstand der Fraswalze von der Bodenoberflache
entspricht. Bei einer derartigen Tasteinrichtung muss
die Uberwachungseinrichtung lediglich feststellen, ob
die Tasteinrichtung die untere Endposition verlasst,
da in diesem Fall ein vorgegebener Abstand oder ein
einzuhaltender Mindestabstand der Fraswalze nicht
mehr eingehalten wird.

[0023] Die Baumaschine kann mit einer relativ zur
Fraswalze absenkbaren Tasteinrichtung versehen
sein, die gegenliber der Fraswalze zur Bodenoberfla-
che hin um einen vorgegebenen Abstand in Relation
zum tiefsten Punkt des Schnittkreises der Fraswalze
Ubersteht. Die Uberwachungseinrichtung erzeugt im
angehobenen Zustand der Fraswalze und im gleich-
zeitig abgesenkten Zustand der Tasteinrichtung bei-
spielsweise ein Steuersignal zur Entkopplung der
Fraswalze von dem Antriebsmotor, wenn der mindes-
tens eine Sensor einen Kontakt der mindestens einen
Tasteinrichtung mit der Bodenoberflache oder ein An-
heben der mindestens einen Tasteinrichtung durch
die Bodenoberflache detektiert. Dies bedeutet, dass
die Tasteinrichtung, die im einfachsten Fall aus einem
Taster bestehen kann, beim Anheben der Fraswalze
gleichzeitig abgesenkt wird bis zu einer unteren End-
position, die einem vorgegebenen Abstand oder ei-
nem Mindestabstand der rotierenden Fraswalze zur
Bodenoberflache entspricht. Dabei halt die Tastein-
richtung ihrerseits einen Abstand gegenuber der Bo-
denoberflache ein. Sollte bei einer Fahrt der Bauma-
schine ohne Frasantrieb die Tasteinrichtung die Bo-
denoberflache beriihren, oder wird ein Anheben der
Tasteinrichtung durch die Bodenoberflache festge-
stellt, erzeugt die Uberwachungseinrichtung bei-
spielsweise ein Steuersignal zur Entkopplung der
Fraswalze von dem Walzenantrieb bzw. dem An-
triebsstrang.
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[0024] Der Sensor kann einen Bodenkontakt oder
die Position der Tasteinrichtung detektieren, den Bo-
denkontakt beispielsweise mit einem Korperschall-
sensor und die Position beispielsweise mit einem
Wegsensor. Alternativ kann die unterste Position der
Tasteinrichtung mit einem Endschalter festgestellt
werden.

[0025] Die Uberwachungseinrichtung kann neben
der Entkopplung der Fraswalze auch zusatzlich oder
alternativ die Fahreinrichtungen von dem Antriebs-
motor entkoppeln und/oder den Maschinenrahmen
anheben und/oder ein Alarmsignal auslésen.

[0026] Die Tasteinrichtung wird im angehobenen
Zustand der Fraswalze um einen vorgegebenen Be-
trag, der groRer ist als der vorgegebene Abstand der
Fraswalze zu der Bodenoberflache, zur Bodenober-
flache hin abgesenkt. Zumindest die untere Endposi-
tion der Tasteinrichtung ist von dem Sensor detektier-
bar, wobei die untere Endposition beispielsweise
dem Mindestabstand der Fraswalze von der Bodeno-
berflache entspricht.

[0027] Die Tasteinrichtung kann aus einem in Fahrt-
richtung hinter der Fraswalze angeordneten Abstreif-
schild bestehen. Dabei kann das Abstreifschild tber
die tiefste Position des Schnittkreises der Fraswalze
hinaus nach unten abgesenkt werden.

[0028] Nach einer weiteren Alternative ist vorgese-
hen, dass die Tasteinrichtung aus einer die Fraswal-
ze umgebenden Haube und/oder aus einem seitlich
neben einer Stirnseite der Fraswalze angeordnetem
Seitenschild besteht.

[0029] Wie zuvor in Verbindung mit der Tasteinrich-
tung beschrieben, kann auch das Abstreifschild, die
Haube oder an den Stirnseiten der Fraswalze vorge-
sehene Seitenschilder in gleicher Weise Uber den
tiefsten Punkt des Schnittkreises der Fraswalze hin-
aus abgesenkt werden. Auch die Position der Seiten-
schilder, des Abstreifschildes und der die Fraswalze
umgebenden Haube kdnnen in gleicher Weise, wie
zuvor in Verbindung mit der Tasteinrichtung beschrie-
ben, beziiglich des Abstandes zur Bodenoberflache
Uberwacht werden.

[0030] Im Falle einer die Fraswalze umgebenden
Haube kann diese relativ zu der Fraswalze abge-
senkt werden. Eine derartige Haube ist beispielswei-
se aus der WO 97/20109 bekannt.

[0031] Im Folgenden werden unter Bezugnahme
auf die Zeichnung Ausfiihrungsbeispiele der Erfin-
dung naher erldutert. Es zeigen:

[0032] Fig.1 eine selbstfahrende Stralienfrasma-
schine zum Bearbeiten von Bodenoberflachen im Ar-
beitsbetrieb,

[0033] Fig.2 die StraRenfrasmaschine gemaf
Fig. 1 bei Ruckwartsfahrt,

[0034] Fig. 3 eine Ansicht des héhenverstellbaren
Abstreifschildes, und

[0035] Fig.4 einen Antriebsstrang mit Walzenan-
trieb.

[0036] Die in Fig. 1 gezeigte selbstfahrende Bau-
maschine 1 zum Bearbeiten von Bodenoberflachen 2
weist einen Maschinenrahmen 4 auf, sowie einen An-
triebsmotor 6 fir den Antrieb von Fahreinrichtungen
8 und von Arbeitseinrichtungen. Die Fahreinrichtun-
gen 8 bestehen in dem Ausflihrungsbeispiel der
Fig. 1 aus Radern, bei dem Ausflihrungsbeispiel der
Fig. 3 aus Kettenlaufwerken. Die hauptsachliche Ar-
beitseinrichtung besteht aus einer von einem Wal-
zenantrieb 10 antreibbaren und von dem Antriebs-
motor 6 entkoppelbaren Fraswalze 12 zum Frasen
der Bodenoberflache 2.

[0037] Die Fraswalze kann in eine angehobenen
Position verlagert werden, wenn Sie nicht im Frasbe-
trieb ist.

[0038] Die angehobene Position der Fraswalze 12
wird vorzugsweise mit Hilfe der Hubsaulen 20 er-
reicht, indem der Maschinenrahmen 4 insgesamt an-
gehoben wird. Dabei wird die in dem Maschinenrah-
men gelagerte Fraswalze 12 aus der Frasspur her-
ausgehoben, bis sie einen vorgegebenen Abstand
von der Bodenoberflache 2 aufweist. Wahrend des
Herausfahrens der Fraswalze 12 aus der Frasspur
und wahrend der sich anschliefenden Fahrt bleibt
die Fraswalze 12 Uber den Walzenantrieb 10 und
eine Kupplung 7 mit dem Antriebsmotor 6 gekoppelt,
so dass es nicht erforderlich ist, zunachst den An-
triebsmotor 6, vorzugsweise ein Verbrennungsmotor,
auf Leerlaufdrehzahl herunterzufahren, dann die
Fraswalze 12 von dem Antriebsmotor zu entkoppeln
und anschlieRend den Antriebsmotor 6 auf seine Be-
triebsdrehzahl wieder hochzufahren.

[0039] Fig. 1 zeigt die Fraswalze 12 im Gegenlauf-
betrieb, bei dem die Drehrichtung der Fraswalze 12
entgegengesetzt zu der Drehrichtung der Fahrein-
richtungen 8 ist. Bei Ruckwartsfahrt, wie in Fig. 2 ge-
zeigt, ist dann die Drehrichtung der Fraswalze 12
Ubereinstimmend mit der Drehrichtung der Fahrein-
richtungen 8, so dass die Gefahr besteht, dass bei ei-
nem unbeabsichtigten Kontakt mit der Bodenoberfla-
che 2 die Baumaschine 1 in unerwilnschter Weise
beschleunigt wird. Es ist daher eine Uberwachungs-
einrichtung 14 vorgesehen, die den Abstand der
Fraswalze 12 zur Bodenoberflache 2 Gberwacht und
die angehobene Fraswalze 12 von dem Walzenan-
trieb 10 entkoppelt, wenn die Uberwachungseinrich-
tung 14 eine Unterschreitung eines vorgegebenen
Abstandes detektiert. Alternativ oder zusatzlich kann
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vorgesehen sein, dass die Fahreinrichtungen 8 von
dem Antriebsmotor 6 entkoppelt werden, oder dass
der Maschinenrahmen angehoben wird, oder dass
ein Alarmsignal erzeugt wird.

[0040] Der Abstand der Fraswalze 12 zur Bodeno-
berflache 2 kann direkt oder indirekt gemessen wer-
den. Die Detektionssignale der Uberwachungsein-
richtung 14 kénnen einer Maschinensteuerung zuge-
fuhrt werden oder direkt zum Entkoppeln der Fras-
walze 12 oder der Fahreinrichtungen 8 von dem An-
triebsmotor 6 verwendet werden, oder alternativ oder
zusatzlich zum Anheben des Maschinenrahmens 4
durch die Hubsaulen 20 oder zur Erzeugung eines
Alarmsignals verwendet werden.

[0041] Vorzugsweise ist zur Uberwachung des Ab-
standes der Fraswalze 12 zur Bodenoberflache 2 ein
Sensor vorgesehen. Dieser Sensor kann den Ab-
stand zur Bodenoberflache 2 direkt oder indirekt
messen. Bei indirekter Messung wird beispielsweise
die Position einer Tasteinrichtung Uberwacht, und
zwar beispielsweise mit Hilfe einer Wegmesseinrich-
tung oder mit Hilfe eines Endschalters, der eine be-
stimmte Position der Tasteinrichtung detektiert.

[0042] Der zu Uberwachende Abstand kann entwe-
der fest vorgegeben sein, oder aus einem fest vorge-
gebenen Mindestabstand bestehen, oder dahinge-
hend variabel sein, dass er in Abhangigkeit von einer
steigenden Fahrgeschwindigkeit der Fahreinrichtun-
gen 8 vergroRerbar ist. Dies bedeutet, dass bei stei-
gender Fahrgeschwindigkeit der vorgegebene Ab-
stand kontinuierlich, vorzugsweise proportional zu-
nimmt.

[0043] Eine relativ zur angehobenen Fraswalze 12
absenkbare Tasteinrichtung kann an dem Maschi-
nenrahmen 4 derart angeordnet sein, dass die Tast-
einrichtung gegenilber der Fraswalze 12 zur Boden-
oberflache 2 hin um einen vorgegebenen Abstand
Ubersteht, wobei die Uberwachungseinrichtung 14 im
angehobenen Zustand der Fraswalze 12 und im
gleichzeitig abgesenkten Zustand der Tasteinrich-
tung zumindest die Fraswalze 12 von dem Antriebs-
motor 6 entkoppelt, wenn die Uberwachungseinrich-
tung 14 einen Kontakt der mindestens einen Tastein-
richtung mit der Bodenoberflache 2 oder ein Anheben
der mindestens einen Tasteinrichtung durch die Bo-
denoberflache 2 detektiert. Es versteht sich, dass au-
Rer dem Entkoppeln der Fraswalze 12 von dem An-
triebsmotor 6 auch alternativ oder zusatzlich die
Fahrantriebe 8 von dem Antriebsmotor 6 entkoppelt
werden kdénnen oder der Maschinenrahmen 4 Uber
die Hubsaulen 20 angehoben werden kann.

[0044] Bei einem bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel
gemal den Eig. 1 und Fig. 2 ist vorgesehen, dass
die Tasteinrichtung aus einem in Arbeitsrichtung hin-
ter der Fraswalze 12 angeordneten Abstreifschild 22

besteht.

[0045] Im Frasbetrieb gemal Fig. 1 befindet sich
das Abstreifschild 22, das innerhalb eines Portals 21
im Wesentlichen vertikal héhenverstellbar ist, in der
Frasspur und schabt dort hinter der Fraswalze 12 die
neu gefraste Frasspur ab, damit keine Rickstande
auf der Frasspur verbleiben.

[0046] Dabei befindet sich die Unterkante des Ab-
streifschildes 22 in der gleichen Ebene wie der un-
terste Punkt des in den Zeichnungen dargestellten
Schnittkreises der Fraswalze 12.

[0047] Fig. 2 zeigt die Fraswalze 12 in der angeho-
benen Position, in der die unterste Stelle des Schnitt-
kreises einen Abstand von der Bodenoberflache 2
aufweist. Das Abstreifschild 22 ist ebenfalls in einer
angehobenen Position auRerhalb der Frasspur, wo-
bei die Unterkante des Abstreifschildes 22 einen er-
heblich geringeren Abstand von der Bodenoberfla-
che 2 aufweist als die Fraswalze 12. Der Abstand der
Unterkante des Abstreifschildes 22 kann einem vor-
gegebenen Abstand entsprechen, den die Fraswalze
12 von der Bodenoberflache 2 einzuhalten hat.

[0048] Die Uberwachungseinrichtung 14 kann bei-
spielsweise feststellen, ob das Abstreifschild 22 die
Bodenoberflache 2 berihrt, indem beispielsweise ein
Kérperschallsensor verwendet wird.

[0049] Alternativ kann die Uberwachungseinrich-
tung 14 beispielsweise feststellen, ob das Abstreif-
schild 22 durch die Bodenoberflache 2 angehoben
wird und dadurch seine untere Endposition verlasst.
Dies kann im einfachsten Fall mit Hilfe von Endschal-
tern fur die unterste Position des Abstreifschildes 22
festgestellt werden.

[0050] Es versteht sich, dass auch an dem Abstreif-
schild 22 ein Abstandssensor angeordnet sein kann,
der direkt den Abstand zur Bodenoberflache 2 berth-
rungslos messen kann.

[0051] Es versteht sich ferner, dass anstelle des Ab-
streifschildes 22 beispielsweise ein von dem Maschi-
nenrahmen 4 abstehender vorzugsweise federbelas-
teter Taster eingesetzt werden kann.

[0052] Bei einer weiteren Alternative kann auch das
Seitenschild 24, das vorzugsweise beiderseits der
Fraswalze 12 stirnseitig angeordnet ist, als Tastein-
richtung verwendet werden. Fig. 1 zeigt das Seiten-
schild 24 im Betriebszustand, bei dem das Seiten-
schild 24 auf der Bodenoberflache 2 aufliegt und ein
Abbrechen der Fraskante verhindert. Ein derartiges
Seitenschild 24 wird daher auch haufig als Kanten-
schutz bezeichnet. Das Seitenschild 24 ist wie in den
Zeichnungen ersichtlich, vertikal héhenverstellbar,
wobei es unabhangig von der aktuellen Frastiefe der
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Fraswalze 12 stets auf der Bodenoberflache 2 auf-
liegt.

[0053] In Fig. 2 ist ersichtlich, dass im angehobe-
nen Zustand der Fraswalze 12 auch das Seitenschild
24 angehoben wird, bis es einen vorgegebenen Ab-
stand von der Bodenoberflache 2 aufweist. In Fig. 2
ist ersichtlich, dass das Seitenschild 24 in einer verti-
kalen Flihrung die untere Endposition erreicht hat.
Die Detektion des Abstandes oder eines Mindestab-
standes erfolgt in gleicher Weise, wie mit dem hoéhen-
verstellbaren Abstreifschild 22.

[0054] Fig. 3 zeigt eine Ausfiihrungsform eines Ab-
streifschildes 22, wie es grundsatzlich bereits aus der
EP 1408 158 A bekannt ist.

[0055] Fig. 4 zeigt den Antriebsstrang der Bauma-
schine 1 bestehend aus dem Antriebsmotor 6, der
Uber eine Kupplung 7 mit einem Walzenantrieb 10
koppelbar ist, der die im Maschinenrahmen 4 gela-
gerte Fraswalze 12 mit Hilfe eines Riementriebs 11
antreibt. Es versteht sich, dass die Kupplung 7 be-
zuglich des Walzenantriebs 10 auch abtriebsseitig
angeordnet sein kann.

[0056] Es versteht sich, dass obwohl die Ausfih-
rungsbeispiele eine Stralenfrasmaschine als Vorder-
lader zeigen, andere Baumaschinen mit einer Fras-
walze 12 z. B. Hinterlader oder Recycler nach dem
gleichen Prinzip arbeiten kdnnen.

[0057] Die Uberwachungseinrichtung 14 ermdglicht
einen effizienten und sicheren Betrieb der Bauma-
schine 1, so dass das wiederholte Herunterfahren
des Antriebsmotors 6 auf Leerlaufdrehzahl und das
anschlieRende Herauffahren der Betriebsdrehzahl an
den jeweiligen Enden einer zu bearbeitenden Stre-
cke nicht mehr erforderlich ist.

Patentanspriiche

1. Selbstfahrende Baumaschine (1) zum Bear-
beiten von Bodenoberflachen (2),
— mit einem Maschinenrahmen (4),
— mit einem Antriebsmotor (6) fiir den Antrieb von
Fahreinrichtungen (8) und von Arbeitseinrichtungen,
und
— mit einer anhebbaren, von dem Antriebsmotor (6)
angetriebenen, und von diesem entkoppelbaren
Fraswalze (12) zum Frasen der Bodenoberflaichen
(2),
wobei die Fraswalze (12) in eine angehobene Positi-
on verlagerbar ist, wenn sie nicht im Frasbetrieb ist,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Fraswalze (12) im angehobenen Zustand
bei einer Fahrtrichtung, bei der die Drehrichtung der
Fraswalze (12) mit der Drehrichtung der Fahreinrich-
tungen (8) Gbereinstimmt, mit dem Antriebsmotor (6)
gekoppelt bleibt,

- wobei eine Uberwachungseinrichtung (14) einen
Abstand der rotierend angehobenen Fraswalze (12)
zur Bodenoberflache (2) tiberwacht und

— bei Detektion der Unterschreitung eines vorgege-
benen Abstandes der rotierend angehobenen Fras-
walze (12) zur Bodenoberflaiche (2) die Fraswalze
(12) von dem Antriebsmotor (6) entkoppelt wird
und/oder die Fahreinrichtungen (8) von dem An-
triebsmotor (6) entkoppelt werden und/oder der Ma-
schinenrahmen (4) anhoben wird und/oder ein
Alarmsignal erzeugt wird.

2. Baumaschine (1) nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Fraswalze (12) die Boden-
oberflache (2) im Gegenlaufbetrieb frast und dass die
Fraswalze (12) zur Rickwartsfahrt in eine angehobe-
ne Position verlagerbar ist, in der die Fraswalze (12)
mit dem Antriebsmotor (6) gekoppelt bleibt.

3. Baumaschine (1) nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Fraswalze (12) die Boden-
oberflache (2) im Gleichlaufbetrieb frast und dass die
Fraswalze (12) zur Vorwartsfahrt in eine angehobene
Position verlagerbar ist, in der die Fraswalze (12) mit
dem Antriebsmotor (6) gekoppelt bleibt.

4. Baumaschine (1) nach Anspruch 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass die Uberwachungsein-
richtung (14) einen vorgegebenen Abstand der ange-
hobenen Fraswalze (12) zur Bodenoberflache (2) mit
mindestens einem Sensor Uberwacht.

5. Baumaschine (1) nach einem der Anspriiche 1
bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass der vorgegebe-
ne von der Uberwachungseinrichtung (14) zu tber-
wechende Abstand in Abhangigkeit von der Hohe der
Fahrgeschwindigkeit der Fahreinrichtungen (8) ver-
groRerbar ist.

6. Baumaschine (1) nach einem der Anspriiche 1
bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Fraswalze
(12) um einen vorgegebenen Betrag, der groRer ist
als ein Mindestabstand der Fraswalze (12) von der
Bodenoberflache (2) angehoben ist und dass eine
zur Bodenoberflache (2) hin messende Tasteinrich-
tung eine untere Endposition aufweist, die einem vor-
gegebenen Abstand oder einem einzuhaltenden Min-
destabstand der Fraswalze (12) von der Bodenober-
flache (2) entspricht.

7. Baumaschine (1) nach einem der Anspriiche 1
bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass mindestens
eine relativ zur angehobenen Fraswalze (12) absenk-
bare Tasteinrichtung an dem Maschinenrahmen (4)
angeordnet ist, derart dass die Tasteinrichtung ge-
genlber der Fraswalze (12) zur Bodenoberflache (2)
hin um einen vorgegebenen Abstand Ubersteht, und
dass die Uberwachungseinrichtung (14) im angeho-
benen Zustand der Fraswalze (12) und im gleichzei-
tig abgesenkten Zustand der Tasteinrichtung zumin-
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dest die Fraswalze (12) von dem Walzenantrieb (10)
entkoppelt, wenn die Uberwachungseinrichtung (14)
einen Kontakt der mindestens einen Tasteinrichtung
mit der Bodenoberflache (2) oder ein Anheben der
mindestens einen Tasteinrichtung durch die Bodeno-
berflache (2) detektiert.

8. Baumaschine (1) nach einem der Anspriiche 6
oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Tastein-
richtung aus einem in Arbeitsrichtung hinter der Fras-
walze (12) angeordneten Abstreifschild (22) besteht.

9. Baumaschine (1) nach einem der Anspriiche 6
oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Tastein-
richtung aus einer die Fraswalze (12) umgebenden
Haube (18) und/oder aus einem seitlich neben einer
Stirnseite der Fraswalze (12) angeordneten Seiten-
schild (24) besteht.

10. Baumaschine (1) nach einem der Anspriiche
1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass die Fahrein-
richtungen (8) Hubsaulen (20) aufweisen, mit denen
der Maschinenrahmen (4) gemeinsam mit der Fras-
walze (12) anhebbar ist und dass die Uberwachungs-
einrichtung (14) ein Stellsignal fur die Hubsaulenpo-
sition in Abhangigkeit von dem berwachten Abstand
und/oder der Fahrgeschwindigkeit erzeugt.

11. Verfahren zum Bearbeiten von Bodenoberfla-
chen (2) mit einer mit Hilfe von Fahreinrichtungen (8)
selbstfahrenden Baumaschine (1), bei der eine in ei-
nem Maschinenrahmen (4) gelagerte Fraswalze (12)
von einem Antriebsmotor (6) angetrieben wird,
wobei die Fraswalze (12) in eine angehobene Positi-
on verlagert wird, wenn sie nicht im Frasbetrieb ist,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Fraswalze (12) im angehobenen Zustand
bei einer Fahrtrichtung, bei der die Drehrichtung der
Fraswalze (12) mit der Drehrichtung der Fahreinrich-
tungen (8) Gbereinstimmt, mit dem Antriebsmotor (6)
gekoppelt bleibt,

— dass ein Abstand der rotierenden angehobenen
Fraswalze (12) zur Bodenoberflache (2) oder zu ei-
nem in Fahrtrichtung vor der Fraswalze (12) befindli-
chen Hindernis uberwacht wird, und

— dass bei Detektion der Unterschreitung eines vor-
gegebenen Abstandes der Fraswalze (12) zur Bo-
denoberflache (2) die Fraswalze (12) von dem An-
triebsmotor (6) entkoppelt wird und/oder die Fahrein-
richtungen (8) von dem Antriebsmotor (6) entkoppelt
werden und/oder der Maschinenrahmen (4) angeho-
ben wird und/oder ein Alarmsignal erzeugt wird.

12. Verfahren nach Anspruch 11, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Bodenoberflache (2) im Ge-
genlauf gefrast wird und dass die Fraswalze (12) zur
Ruckwartsfahrt in eine angehobene Position verla-
gert wird, in der die Fraswalze (12) mit dem Antriebs-
motor (6) gekoppelt bleibt.

13. Verfahren nach Anspruch 11, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Bodenoberflache (2) im
Gleichlauf gefrast wird und dass die Fraswalze (12)
zur Vorwartsfahrt in eine angehobene Position verla-
gert wird, in der die Fraswalze (12) mit dem Antriebs-
motor (6) gekoppelt bleibt.

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis
13, dadurch gekennzeichnet, dass der vorgegebene
zu Uberwachende Abstand vorzugsweise proportio-
nal zu einer steigenden Fahrgeschwindigkeit der
Fahreinrichtungen (8) vergroRert wird.

15. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis
14, dadurch gekennzeichnet, dass die Fraswalze
(12) um einen vorgegebenen Betrag, der groRer ist
als ein Mindestabstand der Fraswalze (12) von der
Bodenoberflache (2) angehoben wird und dass eine
zur Bodenoberflache (2) hin messende Tasteinrich-
tung eine untere Endposition einnimmt, die einem
vorgegebenen Abstand oder einem einzuhaltenden
Mindestabstand der Fraswalze (12) von der Bodeno-
berflache (2) entspricht.

16. Verfahren nach nach einem der Anspriiche
11 bis 15, dadurch gekennzeichnet, dass mindestens
eine Tasteinrichtung an dem Maschinenrahmen (4)
zur Uberwachung des Abstandes verwendet wird, die
relativ zur angehobenen Fraswalze (12) abgesenkt
wird, ohne jedoch die Bodenoberflache zu berihren,
und
dass aufgrund der Uberwachung im angehobenen
Zustand der Fraswalze (12) und im gleichzeitig abge-
senkten Zustand der Tasteinrichtung zumindest die
Fraswalze (12) von dem Antriebsmotor (6) entkoppelt
wird, wenn ein Kontakt der mindestens einen abge-
senkten Tasteinrichtung mit der Bodenoberflache
oder ein Anheben der mindestens einen Tasteinrich-
tung durch die Bodenoberflache detektiert wird.

17. Verfahren nach Anspruch 15 oder 16, da-
durch gekennzeichnet, dass als Tasteinrichtung ein
in Fahrtrichtung hinter der Fraswalze (12) angeord-
netes Abstreifschild (22) verwendet wird.

18. Verfahren nach Anspruch 15 oder 16, da-
durch gekennzeichnet, dass als Tasteinrichtung ein
seitlich neben der Fraswalze (12) angeordnetes Sei-
tenschild (24) und/oder eine die Fraswalze (12) um-
gebenden Haube (18) verwendet wird.

19. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis
18, dadurch gekennzeichnet, dass zum Anheben der
Fraswalze (12) gemeinsam mit dem Maschinenrah-
men (4) Hubsaulen (20) verwendet werden und dass
in Abhangigkeit von der Uberwachung des Abstan-
des und oder der Fahrgeschwindigkeit ein Stellsignal
fur die Hubsaulenposition erzeugt wird.

20. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis
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14, dadurch gekennzeichnet, dass zum Anheben der
Fraswalze (12) gemeinsam mit dem Maschinenrah-
men (4) Hubsaulen (20) verwendet werden und dass
ein Positionssignal der Hubsaulen (20) als zu Uber-
wachendes Abstandsignal fir den Abstand der Fras-
walze (12) von der Bodenoberflache (2) verwendet
wird.

Es folgen 4 Blatt Zeichnungen

8/12



14

20

21

DE 10 2006 024 123 B4 2010.02.25

Anhangende Zeichnungen
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Fig.3
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