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(54) Verfahren und Regelsystem zum Einbauen einer Deckenschicht

(57)  Bei einem Verfahren zum Einbauen einer Dek-
kenschicht (S) auf einem Planum (M) mit einer Einbau-
bohle (B), bei dem die Héhe der Einbaubohle (B) tber
dem Planum (P) mittels Hohensensoren (H) und/oder die
Querneigung mittels wenigstens eines Neigungssensors
(N) anhand einer Referenz (R) gemessen und bei Auf-
treten einer Abweichung Zugpunkte (P) von Zugholmen
(6) der Einbaubohle in Hohenrichtung verlagernde Nivel-

lierzylinder (Z) verstellt werden, wird jeder Nivellierzylin-
der (Z) ausgehend von einem gewahlten Nullpunkt (N)
ausschlieRlich Gber einen Absoluthub verstellt, der an-
hand des Messergebnisses einer Referenzmessung und
eines Einbauverhaltnis-Faktors errechnet wird, und dass
die sich durch den Absoluthub ergebenden Nivellierzy-
linder-Einstellposition selbstlernend automatisch als
neuer Nullpunkt (N) fir einen nachfolgenden Regelvor-
gang gewabhlt wird.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren gemaf
Oberbegriff des Patentanspruchs 1 und ein Regelsystem
gemal Oberbegriff des Patentanspruchs 5.

[0002] In der Praxis des Verkehrsflichenbaus sind
verschiedene Verfahren zur Schichtdickenkorrektur be-
kannt.

[0003] Bei einem bekannten Verfahren sind am Ein-
bauzug am Vorderende, am Hinterende des Stralenfer-
tigers bei der Querverteilvorrichtung, und an der Einbau-
bohle und gegebenenfalls den Zugholmen Hohensenso-
reninstalliert, die unter Abtasten der Referenz (beispiels-
weise einem Leitdraht oder mittels auf dem Planum glei-
tender Kufen) zur Dickenmessung eingesetzt werden.
Die Nivellierzylinder werden jeweils so lange in der durch
eine Abweichung (zu geringe oder zu starke Dicke) vor-
gegebenen Richtung verstellt, bis die Sollschichtdicke
wieder erreichtist. Die gro3e Anzahl der Hohensensoren
bedingt hohe Kosten und eine hochwertige Signalverar-
beitung.

[0004] Bei einem anderen bekannten Verfahren wird
bei einer Abweichung die sich ergebende Héhenveran-
derung relativ zum jeweiligen Nivellierzylinder, z.B. hin-
sichtlich der Verstellrichtung des Nivellierzylinders, aus-
gewertet, und werden die Nivellierzylinder so lange an-
gesteuert, bis sich die Hohendifferenz auf Null reduziert
hat. Obwohl manchmal die festgestellte Hohendifferenz
nur minimal ist, féhrt der Nivellierzylinder bis auf An-
schlag und wird die Dickenabweichung nicht korrekt kor-
rigiert. Mit den Platzierungen der Hoéhensensoren wird
ein Kompromiss aus Genauigkeit und Ebenheit einge-
gangen, indem mehrere Héhensensoren im Bereich zwi-
schen der Bohlenhinterkante und dem Nivellierzylinder
und gegebenenfalls auf Hohe der Querverteilvorrichtung
angeordnet werden. Die trotz des hohen Aufwands er-
reichbare Genauigkeit der Schichtdicke ist nicht immer
zufriedenstellend. Den Einbau beeinflussende Parame-
ter, wie die Einbaugeschwindigkeit, die Temperatur des
Einbauguts, die hergestellte Verdichtung, die Material-
konsistenz, und dgl., erschweren die Genauigkeit und
die prazise Dickenmessung.

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Verfahren und ein Regelsystem der eingangs genannten
Art anzugeben, mit der mit hoher Genauigkeit Einbau-
fehler infolge nicht eingehaltener Sollschichtdicke ver-
mieden werden, wobei das Verfahren durch das einfache
und schnell ansprechende Regelsystem fiihrbar sein
soll.

[0006] Die gestellte Aufgabe wird mit den im Patent-
anspruch 1 und Patentanspruch 5 enthaltenen Merkma-
len geldst.

[0007] Verfahrensgemal wird die Hohenmessung so
nahe wie mdglich bei der fir die Genauigkeit entschei-
dender Stelle der Einbaubohle, ndmlich an oder in der
Nahe der Bohlenhinterkante durchgefiihrt, um die Ein-
bauhdhe bzw. Isthdhe in Bezug auf die Referenz prazise
messen und bei Auftreten einer Abweichung von der Soll-
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hoéhe sofort reagieren zu kdnnen. Durch die Platzierung
der H6hensensoren an oder nahe der Bohlenhinterkante
und die Verstellung jedes Nivellierzylinders nur Uber ei-
nen jeweils vorgegebenen Absoluthub ist ein genauerer
und dennoch ebener Einbau mdéglich. Den Einbau be-
einflussende Parameter, wie die Einbaugeschwindigkeit,
die Temperatur des Einbauguts, die hergestellte Ver-
dichtung der Deckenschicht, die Materialkonsistenz, und
dgl., werden durch die Hbhenmessung an der Bohlen-
hinterkante und die Verstellung der Nivellierzylinder nur
jeweils Uber einen Absoluthub ausgeglichen. Der jewei-
lige Nullpunkt des Nivellierzylinders wird automatisch
selbsttatig gelernt und korrigiert sich automatisch stets
aufs Neue, sobald sich der Regeldifferenzwert der H6-
hensensoren oder von Neigungssensoren auf ein Mini-
mum reduziert hat. Dieser automatische Einlernvorgang
hat den Vorteil, dass selbst eine irrtimlich unrichtige Ein-
gabe des Einbauverhaltnis-Faktors zum richtigen Ergeb-
nis fihrt. Die Neigungsmessung, alternativ oder additiv,
fuhrt entweder zum gleichen Ergebnis, oder unterstiitzt
die H6henmessung.

[0008] Das Regelsystem ist einfach, spricht prazise
an, und arbeitet iberraschend mit wenigen Sensoren an
der Einbaubohle sehr zuverlassig.

[0009] ZweckmaRig wird bei einer bevorzugten Ver-
fahrensvariante vor Einbaubeginn und zunachst "von
Hand" einjustierter Einbaubohle oder friiher gelernter Pa-
rameter die Nivellierzylinder-Einstellposition als Null-
punkt gewahlt und ein aktueller gemessener Regeldiffe-
renzwert der Hohensensoren und/oder des Neigungs-
sensors relativ zur Referenz auf Null gesetzt. Wahrend
des Einbaus wird die Isthdhe und/oder Istneigung relativ
zur Referenz gemessen. Bei Auftreten einer Abweichung
wird mittels der Hohensensoren und/oder Neigungssen-
sors ein neuer aktueller Regeldifferenzwert verschieden
von Null ermittelt. Aus diesem wird unter Bertcksichti-
gung des eingegebenen Einbauverhaltnis-Faktors, der
zumindest den Hebelarm zwischen dem Zugpunkt und
dem Referenzmesspunkt berlicksichtigt, der zur Korrek-
tur erforderliche Absoluthub fiir den Nivellierzylinder er-
rechnet und wird der Nivellierzylinder ausgehend von
dem zuvor gewahlten Nullpunkt Uber den errechneten
Absoluthub verstellt, und zwar in der Richtung, in der der
neue aktuelle Regeldifferenzwert bis zu einem vorbe-
stimmten Minimum reduziert werden musste. Bei fortge-
setztem Einbau wird das Erreichen des vorbestimmten
Minimums Uberwacht.

[0010] Bei Nichterreichen des vorbestimmten Mini-
mums wird Uber einen lernfahig ausgebildeten Einbau-
verhaltnis-Regler das zuvor eingestellte Einbauverhalt-
nis bzw. der -Faktor vergroRert oder verkleinert, bis das
erwartete Minimum des Regeldifferenzwerts erreicht
wird.

[0011] Sobald das vorbestimmte Minimum erreicht ist,
werden neue Nivellierzylinder-Einstellpositionen als
Nullpunkt gewahlt und im Regelsystem tUbernommen.
Dann ist das Regelsystem fur einen neuen Regelzyklus
bereit. Das Regelsystem arbeitet demzufolge selbstler-
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nend und die Korrektur wird relativ rasch und genau
durchgefiihrt, und ohne Gefahr, dass der Nivellierzylin-
der, z.B. bei einem kleinen Regeldifferenzwert, mangels
einer ausreichend aussagefahigen Regelflihrungsgro-
Re, zu weit und auf Anschlag verfahrt und die Hohenab-
weichung entweder Gberhaupt nicht oder tUberkorrigiert.
[0012] Soll verfahrensgemaR eine Deckenschicht mit
gegeniber dem Planum seitlich geneigter Oberflache
eingebaut werden, dann werden die Nullpunkte der bei-
den Nivellierzylinder an beiden Seiten des Stralienferti-
gers auf unterschiedliche Hohen gestellt, z.B. unter Ver-
wendung des Neigungssensors. Dies ist fir das Regel-
system kein Erschwernis, weil jeder Regelzyklus stets
ausgehend vom Nullpunkt des Nivellierzylinders erfolgt,
ohne dessen tatsachliche Hoheneinstellposition berlck-
sichtigen zu missen.

[0013] Der Absoluthub wird fiir beide Nivellierzylinder
errechnet und eingesteuert.

[0014] ZweckmaRigwird als der eingegebene Einbau-
verhaltnis-Faktor ein konstantes Verhaltnis zwischen ei-
nem Hubinkrement des Nivellierzylinders und dem beim
Einbau von diesem Hubinkrement bewirkten oder - aus
Erfahrung zu erwartenden - Hebehub bzw. Senkhub bzw.
Neigehub der Einbaubohle am Referenzmesspunkt, z.B.
an oder im Bereich der Bohlenhinterkante, gewahlt.
[0015] Der Erfindungsgegenstand wird anhand der
Zeichnung erlautert.

[0016] Fig. 1 zeigt eine Seitenansicht eines Einbau-
zugs, bestehend aus einem Stral3enfertiger mit zumin-
dest einer an Zugholmen geschleppten Einbaubohle.
[0017] Der in Fig. 1 gezeigte StralRenfertiger weist an
einem Chassis 1 ein Fahrwerk und auf dem Chassis am
vorderen Ende einen Einbaugut-Bunker 3 auf. Hinter
dem Einbaugut-Bunker 3 ist eine Primarantriebsquelle
4, beispielsweise ein Dieselmotor, in das Chassis einge-
baut, hinter dem sich ein Fihrerstand mit einer Steuer-
konsole 5 befindet. Der StralRenfertiger F besitzt eine
computerisierte Steuervorrichtung, in oder an die ein Re-
gelsystem R eingegliedert bzw. angeschlossen ist. Das
Regelsystem R bzw. die Steuerung ist mit einem selbst-
lernenden Einbauverhaltnis-Regler R1 ausgestattet, der
einen zuvor eingegebenen Einbauverhaltnis-Faktor zur
Berucksichtigung im Regelsystem R z.B. dann vergro-
Rertoder verkleinert, wenn eine Korrekturmafnahme an-
gesteuerte Nivellierzylinder Z nicht oder z. B. nach einer
bestimmten Zeit nicht zum gewinschten Resultat fihrt.
Ferner ist eine Rechensektion B vorgesehen.

[0018] Am Chassis 1 sind an beiden Seiten des Stra-
Renfertigers F etwa in der Langsmitte Nivellierzylinder Z
(z.B. Hydraulikzylinder, doppeltwirkend) angeordnet, die
zur Héhenverstellung von Zugpunkten P eine Einbau-
bohle B schleppender Zugholme 6 dienen. Die Einbau-
bohle B ist an den Zugholmen 6 fest montiert. Die Ein-
baubohle B kannzumindest einen Neigungssensor N tra-
gen, der mit der Steuerung bzw. dem Regelsystem R
verbunden sein kann. Gegebenenfalls I3sst sich die Nei-
gung der Einbaubohle B Gber den Neigungssensor N va-
riieren. An der Einbaubohle B ist in der Nahe der Boh-
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lenhinterkante 7 an einer Seite zumindest ein oder sind
an beiden Seiten Hohensensoren H installiert, die den
Hochabstand zu einer auf einem Planum M installierten
Referenz R, z.B. einem Leitdraht, messen. Bei einer nicht
gezeigten Alternative kdnnten die Hohensensoren H
auch mit auf dem Planum gleitenden Kufen arbeiten. Je-
der Nivellierzylinder Z verstellt den Zugpunkt P durch An-
steuerung Uber das Regelsystem R, jeweils ausgehend
von einem aktuellen Nullpunkt N in Richtung des Dop-
pelpfeiles 8 nach oben oder nach unten, um die Dicke D
einer Deckenschicht S einzustellen und/oder zu korrigie-
ren, die mittels der Einbaubohle B auf dem Planum M
eingebaut wird. Der Neigungssensor N, falls vorhanden,
misst die Querneigung der Einbaubohle B relativ zum
Planum P.

[0019] Zwischen dem Hinterende des Chassis 1 und
der Einbaubohle B ist eine Querverteilvorrichtung 9 vor-
gesehen, beispielsweise eine Verteilerschnecke. Die
Einbaubohle B istin der gezeigten Ausfiihrungsform eine
Ausziehbohle, deren Arbeitsbreite variabel ist. Ein Boh-
lenmittelteil und Ausziehbohlenteile weisen jeweils ein
Glattblech 11, vor dem Glattblech einen Tamper 10, und
auf oder hinter dem Glattblech 11 eine Hochverdich-
tungseinrichtung 12, beispielsweise mit einer oder meh-
reren z.B. hydraulisch beaufschlagten Pressleisten, auf.
Der Hebelarm X zwischen dem Zugpunkt P und der Boh-
lenhinterkante 7 beeinflusst das sogenannte Einbauver-
haltnis. Aus diesem Grund wird bei dem erfindungsge-
maRen Verfahren (fur die Regelung, z.B. in einer ge-
schlossenen Regelschleife) ein diesen Hebelarm X be-
ricksichtigender Einbauverhaltnis-Faktor in den Einbau-
verhaltnis-Regler R1 oder das Regelsystem R bzw. die
Steuerung 5 eingegeben.

[0020] Vor Einbaubeginn wird die Einbaubohle B, bei-
spielsweise durch untergelegte Planken, auf die ge-
wiinschte Sollschichtdicke D justiert, gegebenenfalls er-
folgt die Justierung unter Verwenden zuvor oder friiher
ermittelter Parameter. Dabei werden auch die Nivellier-
zylinder Z verstellt, um einen die Sollschichtdicke bzw.
Sollhéhe der Schichtoberflache tiber dem Planum P be-
stimmenden Anstellwinkel der Einbaubohle und/oder de-
ren Querneigung einzustellen, die spater schwimmend
auf der eingebauten Deckenschicht S geschleppt wird.
Nach Abschluss der Justierung wird die momentane H6-
henposition der Nivellierzylinder Z im Regelsystem R als
Nullpunkt gesetzt. Der Regeldifferenzwert der Héhen-
sensoren und/oder des Neigungssensors N, den diese
unter Abtasten der Referenz R feststellen, wird ebenfalls
zu Null gesetzt.

[0021] Dann wird der Einbau begonnen. Der Straf3en-
fertiger F fahrt, wahrend Einbaugut (bitumindses oder
Betoneinbaugut) aus dem Einbaugut-Bunker 3 mit einer
Fordervorrichtung (nicht gezeigt) im Chassis vor der
Querverteilvorrichtung abgeworfen, verteilt und dann
durch die Einbaubohle B eingebaut wird. Wird beim Ein-
bau mittels der Héhensensoren H und/oder des Nei-
gungssensors N relativ zur Referenz R eine Abweichung
festgestellt, wird der ermittelte Regeldifferenzwertim Re-
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gelsystem R unter Beriicksichtigung des eingegebenen
Einbauverhaltnis-Faktors in einen Absoluthub fir die Ni-
vellierzylinder Z umgerechnet. Der Einbauverhaltnis-
Faktor bertcksichtigt, wie sich die Hohenlage der Ein-
baubohle B (bzw. die Schichtdicke) an der Bohlenhinter-
kante 7 bei einem bestimmten Hubinkrement der Nivel-
lierzylinder Z verandert. Nimmt die Schichtdicke zu, dann
muss der Anstellwinkel der Einbaubohle B flacher ein-
gestellt werden. Nimmt die Schichtdicke gegenuber der
Sollschichtdicke D ab, dann muss der Anstellwinkel der
Einbaubohle B steiler eingestellt werden.

[0022] Wird beim Einbau mittels des Neigungssensors
N eine Abweichung relativ zur vorher eingegebenen bzw.
ermittelten Sollneigung festgestellt, ergibt diese einen
Regeldifferenzwert, der im Regelsystem R unter Beriick-
sichtigung des eingegebenen Einbauverhaltnis-Faktors
in einen Absoluthub fiir die Nivellierzylinder Z umgerech-
net wird.

[0023] Nach Feststellen der Abweichung werden die
Nivellierzylinder Z nur Gber den errechneten Absoluthub
und ausgehend von dem gewahlten Nullpunkt in der er-
forderlichen Richtung verstellt. Dadurch misste die
Schichtdicke wieder zur Sollschichtdicke korrigiert wer-
den. Dies wird durch weitere Héhenmessungen der H6-
hensensoren H bzw. Neigungsmessungen des Nei-
gungssensors N Uberwacht, bis der Regeldifferenzwert
zu Null oder zu einem vorbestimmten Minimum wird, was
bestétigt, dass der eingesteuerte Absoluthub der Nivel-
lierzylinder richtig war. Dann wird die neue Héhenpositi-
onder Nivellierzylinder Zim Regelsystem als neuer Null-
punkt gewahlt. Bei einer spater erneut auftretenden Ab-
weichung wird wieder entsprechend verfahren.

[0024] Sollte sich nach einer vorbestimmten Zeit das
erwartete Minimum des Regeldifferenzwertes nicht ein-
gestellt haben, dann wird tiber einen lernféahigen Einbau-
verhaltnis-Regler R1 in der Steuerung oder im Regelsy-
stem R das zuvor eingestellte Einbauverhaltnis (der Fak-
tor) vergroRert oder verkleinert, bis das erwartete Mini-
mum des Regeldifferenzwertes erreicht wird.

[0025] Sofern eine Deckenschicht S eingebaut wird,
die relativ zum Planum M eine Seitenneigung besitzt,
dann werden die beiden Nivellierzylinder Z auf unter-
schiedliche Héhenpositionen eingestellt und diese H6-
henpositionen als ihr Nullpunkt gewahlt. Dabei kann der
mit der Steuerung bzw. dem Regelsystem R zusammen-
wirkende Neigungssensor N am Stralenfertiger F bzw.
der Einbaubohle B verwendet werden, oder im einfach-
sten Fall eine Wasserwaage.

[0026] Erfindungsgemal werden nur Héhensensoren
H an oder in der Nahe der Bohlenhinterkante 7 gegebe-
nenfalls kombiniert mit dem Neigungssensor N, oder nur
der Neigungssensor N, gegebenenfalls kombiniert mit
einem Hohensensor H bendtigt, und bleibt der Daten-
Verarbeitungsaufwand im Regelsystem R moderat. Da
stets nur Absoluthlbe der Nivellierzylinder Z, ausgehend
von dem jeweils gewahlten Nullpunkt, ausgefiihrt wer-
den, und die Nivellierzylinder Z nicht nur ausgefahren
oder eingefahren werden, bis die Abweichung wieder
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korrigiert ist, ist mit Sicherheit ausgeschlossen, dass die
Nivellierzylinder ungewollt zu weit verfahren und auf An-
schlag gehen und die Abweichung tberhaupt nicht oder
im UbermaR korrigieren.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Einbauen einer Deckenschicht (S)
auf einem Planum (M) mit einer von einem Strallen-
fertiger (F) an Zugholmen (6) geschleppten Einbau-
bohle (B), bei dem die Hohe der Einbaubohle (B)
Uber dem Planum (P) mittels H6hensensoren (H)
und/oder wenigstens einem Neigungssensor (N) an
dem aus dem StraRenfertiger und der Einbaubohle
bestehenden Einbauzug anhand einer auf dem Pla-
num (M) angeordneten Referenz (R) gemessen und
bei Auftreten einer Abweichung Zugpunkte (P) der
Zugholme (6) in Héhenrichtung verlagernde Nivel-
lierzylinder (Z) zur Korrektur der Abweichung Uber
ein in eine computerisierte Steuervorrichtung (5) ein-
gegliedertes Regelsystem (R) verstellt werden, da-
durch gekennzeichnet, dass zur Korrektur in einer
geschlossenen Regelschleife jeder Nivellierzylinder
(Z) ausgehend von einem gewahlten Nullpunkt (N)
des Nivellierzylinders (Z) nur Gber einen Absoluthub
verstellt wird, der anhand von an Referenzmes-
spunkten ermittelter Messwerte und eines eingege-
benen, zumindest den Hebelarm (X) zwischen dem
Zugpunkt (P) und dem Referenzmesspunkt bertick-
sichtigenden Einbauverhaltnis-Faktors errechnet
wird, und dass die sich durch den Absoluthub erge-
bende neue Nivellierzylinder-Einstellposition selbst-
lernend automatisch als neuer Nullpunkt (N) fur ei-
nen nachfolgenden gleichartigen Regelvorgang ge-
wahlt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass vor Einbaubeginn auf der Basis der
auf die Sollschichtdicke einjustierten Einbaubohle
(B) oder zuvor eingelernter Parameter im Regelsy-
stem (R) die Nivellierzylinder-Einstellposition als
Nullpunkt des Nivellierzylinders (Z) gewahit und ein
aktuelle Regeldifferenzwert der Héhensensoren (H)
und/oder des Neigungssensors (N) relativ zur Refe-
renz (R) auf Null gesetzt werden,
dass wahrend des Einbaus Gber die Hobhensensoren
(H) und/oder dem Neigungssensor (N) relativ zu ei-
nem absoluten Sollwert zur Referenz (R) gemessen
und bei einer auftretenden Abweichung vom Soll-
wert der Héhe und/oder Neigung ein neuer aktueller
Regeldifferenzwert verschieden von Null bestimmt
wird,
dass aus dem neuen aktuellen Regeldifferenzwert
anhand des eingegebenen Einbauverhaltnis-Fak-
tors der Absoluthub fiir den Nivellierzylinder (Z) er-
rechnet wird,
und dass der Nivellierzylinder (Z) ausgehend von
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dem gewahlten Nullpunkt nur Gber den errechneten
Absoluthub in einer den neuen aktuellen Regeldiffe-
renzwert bis zu einem vorbestimmten Minimum re-
duzierenden Richtung verstellt wird,

wobei dann bei fortgesetztem Einbau das Erreichen
des vorbestimmten Minimums durch fortgesetzte
Referenzmessung tberwacht wird und entweder
bei Nichterreichen des vorbestimmten Minimums
Uber einen lernfahigen Einbauverhaltnis-Regler
(R1) das zuvor eingestellte Einbauverhaltnis bzw.
der Faktor vergrof3ert oder verkleinert wird, bis das
erwartete Minimum des Regeldifferenzwertes er-
reicht ist,

oder

bei Erreichen des vorbestimmten Minimums die
neue Nivellierzylinder-Einstellposition als neuer
Nullpunkt gewahltund das erreichte Minimumim Re-
gelsystem (R) Gbernommen werden.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zum Einbauen einer Deckenschicht
(S) mitgegeniiber dem Planum (M) seitlich geneigter
Oberflache die Nullpunkte (N) der beiden Nivellier-
zylinder (Z) auf unterschiedlichen Hoheneinstellpo-
sitionen gewahlt werden.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass als der eingegebene Einbauverhalt-
nis-Faktor ein konstantes Verhéaltnis zwischen ei-
nem Hubinkrement des Nivellierzylinders (Z) und
dem beim Einbau von diesem Hubinkrement bewirk-
ten oder zu erwartenden Hebehub bzw. Senkhub
bzw. Neigehub der Einbaubohle (B) am Referenz-
messpunkt, vorzugsweise an oder im Bereich der
Hinderkante (7) der Einbaubohle (B) gewahlt wird.

Regelsystem (R) fir die Héhen- und/oder Quer-Nei-
gungslage einer Einbaubohle (B) relativ zu einem
Planum (P) eines Stralienfertigers (F), dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Regelsystem (R) einen
selbstlernenden Einbauverhaltnis-Regler (R1) zum
VergrolRern oder Verkleinern eines eingegebenen
Einbauverhaltnis-Faktors aufweist, und mit wenig-
stens einem an oder in der N&he der Einbaubohlen-
hinterkante (7) platzierten Héhensensor (H) und/
oder einem an der Einbaubohle (B) installierten
Quer-Neigungssensor (N) verknipft ist und eine Re-
chensektion (B) zum Errechnen eines zur Abwei-
chungskorrektur ausfiihrbaren Absoluthubes fir Ni-
vellierzylinder (Z) auf der Basis eines relativ zu einer
Referenz (R) gemessenen Regeldifferenzwertes
und des Einbauverhaltnis-Faktors umfasst.

Geéanderte Patentanspriiche gemass Regel 137(2)
EPU.

1. Verfahren zum Einbauen einer Deckenschicht (S)
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auf einem Planum (M) mit einer von einem Straf3en-
fertiger (F) an Zugholmen (6) geschleppten Einbau-
bohle (B), bei dem die Hohe der Einbaubohle (B)
Uber dem Planum (P) mittels wenigstens eines Ho6-
hensensors (H) und/oder wenigstens eines Quernei-
gungssensors (N) an dem aus dem Stral3enfertiger
(F) und der Einbaubohle (B) bestehenden Einbau-
zug anhand einer aufdem Planum (M) angeordneten
Referenz (R) in Form eines Differenz-Messwerts ge-
messen und an ein in eine computerisierte Steuer-
vorrichtung (5) eingegliedertes Regelsystem (R)
Ubermittelt wird, und der jeweilige Zugpunkt (Z) des
Zugholms (6) bei Auftreten einer Abweichung von
einer Sollschichtdicke zur Korrektur der Abweichung
in Héhenrichtung durch einen zwischen Anschlagen
verstellbaren Nivellierzylinder (Z) verstellt wird, da-
durch gekennzeichnet, dass zur Korrektur der Ni-
vellierzylinder (Z) ausgehend von einem gewahlten
Nivellierzylinder-Nullpunkt (N) und ohne auf An-
schlag zu gehen ausschlie3lich lber einen Abso-
luthub verstellt wird, der auf der Basis des Differenz-
Messwerts und eines eingegebenen, zumindest den
Hebelarm (X) zwischen dem Zugpunkt (P) und ei-
nem Referenzmesspunkt berucksichtigenden Ein-
bauverhaltnis-Faktors errechnet wird, wobei der Re-
ferenzmesspunkt einer Stelle an der Referenz (R)
entspricht, an der der Héhensensor (H) oder der
Querneigungssensor (N) misst,

dass eine sich durch die Verstellung iber den Ab-
soluthub ergebende neue Nivellierzylinder-Einstell-
position selbstlernend automatisch als neuer Nivel-
lierzylinder-Nullpunkt (N) fur einen nachfolgenden
Regelvorgang gewahlt wird,

dass vor Einbaubeginn auf der Basis der auf eine
Sollschichtdicke einjustierten Einbaubohle (B) oder
zuvor eingelemter Parameter im Regelsystem (R)
eine gegebene Nivellierzylinder-Einstellposition als
Nivellierzylinder-Nullpunkt gewahlt und ein aktuel-
ler, relativ zur Referenz (R) gemessener Differenz-
Messwert des Hohensensors (H) und/oder des Nei-
gungssensors (N) einem absoluten Sollwert der H6-
he und/oder der Querneigung entsprechend auf Null
gesetzt wird,

dass wahrend des Einbaus bei einer auftretenden
Abweichung ein neuer aktueller Differenz-Messwert
verschieden von Null bestimmt und an das Regel-
system (R) tGbermittelt wird,

dass aus dem neuen aktuellen Differenz-Messwert
anhand des eingegebenen Einbauverhaltnis-Fak-
tors wiederum ein Absoluthub fiir den Nivellierzylin-
der (Z) errechnet wird, und dass der Nivellierzylinder
(Z) ausgehend von dem gewahlten Nullpunkt nur
Uber dem errechneten Absoluthub in einer den neu-
en aktuellen Differenz-Messwert bis auf ein vorbe-
stimmtes Minimum reduzierenden Richtung verstellt
wird, ohne auf Anschlag zu gehen,

wobei bei fortgesetztem Einbau das Erreichen des
vorbestimmten Minimums durch fortgesetzte Mes-
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sungen Uberwacht wird, und entweder

bei Nichterreichen des vorbestimmten Minimums
Uber einen lernfahigen Einbauverhaltnis-Regler (R)
der eingegebene Einbauverhaltnis-Faktor vergro-
Rert oder verkleinert wird, bis das vorbestimmte Mi-
nimum des Differenz-Messwerts erreicht ist,

oder

bei Erreichen des vorbestimmten Minimums die
neue Nivellierzylinder-Einstellposition als neuer
Nullpunkt gewahlt und das erreichte vorbestimmte
Minimum im Regelsystem als zu Null gesetzt Uber-
nommen werden.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zum Einbau in einer Deckenschicht
(S) mitgegeniiber dem Planum (M) seitlich geneigter
Oberflache die Nullpunkte (N) der beiden Nivellier-
zylinder (Z) auf unterschiedlichen Hoheneinstellpo-
sitionen gewahlt werden.

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass als der eingegebene Einbauverhalt-
nis-Faktor ein konstantes Verhéaltnis zwischen ei-
nem Hubinkrement des Nivellierzylinders (Z) und
dem beim Einbau von diesem Hubinkrement bewirk-
ten oder zu erwartenden Hebehub bzw. Senkhub
bzw. Querneigehub der Einbaubohle (B) am Refe-
renzmesspunkt gewahlt wird, vorzugsweise am oder
im Bereich der Hinterkante (7) der Einbaubohle (B).

4. Regelsystem (R) zum Einstellen der Héhen- und/
oder Querneigungslage einer Stralenfertiger-Ein-
baubohle (B) auf einen Sollwert der Hoéhe bzw. der
Querneigung relativ zu einem Planum (P) wahrend
des Einbaus einer Deckenschicht (S),

wobei die Einbaubohle (B) mit Zugholmen (6) an hé-
henverstellbare Zugpunkte (P) des Stralienfertigers
(F) angeschlossen ist, die mit jeweils bis auf An-
schlag aus- und einfahrbaren Nivellierzylindern (Z)
verstellbar sind, und die Einbaubohle (B) minde-
stens einen an oder in der Nahe der Bohlenhinter-
kante (7) platzierten Héhensensor (H) und/oder ei-
nen an der Einbaubohle installierten Querneigungs-
sensor (N) aufweist, der an einem vom Zugpunkt (P)
mit einem Hebelarm (X) beabstandeten Referenz-
messpunkt eine Hohe zu einer auf dem Planum (P)
angeordneten Referenz (R) bzw. eine Querneigung
der Einbaubohle (B) relativ zur Referenz (R) misst
und messwertlbertragend mit dem Regelsystem
verknipft ist, dadurch gekennzeichnet, dass das
Regelsystem (R) eine Rechensektion zum Errech-
nen eines zur Korrektur einer gemessenen Abwei-
chung von einem Sollwert ausgehend von einem ge-
wahlten Nivellierzylinder-Nullpunkt ausflihrbaren
Absoluthubes eines jeweiligen Nivellierzylinders (Z)
auf der Basis eines am Referenzmesspunkt ausge-
hend vom Null gemessenen Differenzmesswerts
und eines den Hebelarm (X) berlcksichtigenden
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Einbauverhaltnis-Faktors, sowie einen auf der Basis
eines Misserfolgs einer ausgeflhrten Korrektur
selbstlernenden Einbauverhaltnis-Regler (R1) zum
VergréRern oder Verkleinern eines eingegebenen
Einbauverhaltnis-Faktors aufweist.
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