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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf eine
selbstfahrende Maschine gemafly dem Oberbegriff des
Anspruchs 1. Bei der selbstfahrenden Maschine handelt
es sich um einen StralRenfertiger.

[0002] StralRenfertiger sind beispielsweise aus folgen-
den Veroffentlichungen bekannt: DE 20 2007 003 326
U1, DE 20 2004 016 489 U1, DE 10 2004 002 658 A1,
DE 299 23 118 U1, DE 299 20 556 U1, DE 299 15 875
U1, DE 296 12 035 U1, DE 296 12 034 U1 oder DE 196
34 503 B4. Solche StralRenfertiger kdnnen tber ein Rad-
fahrwerk angetrieben werden, wie in der DE 299 20 556
U1 beschrieben, oder Uber ein Raupenfahrwerk, wie in
der DE 299 23 118 U1 beschrieben. Sie verfligen Ubli-
cherweise Uber einen Gutbunker, der das den Stral3en-
belag bildende Einbaumischgut aufnimmt. Uber Trans-
portmittel, beispielsweise Kratzerbander, wird das Ein-
baumischgut aus dem Gutbunker zum in Fahrtrichtung
hinteren Bereich des StralRenfertigers transportiert. Dort
sorgt in der Regel eine Querverteilvorrichtung, beispiels-
weise eine Verteilerschnecke, fir eine Verteilung des an-
gelieferten Einbaumischgutes tber die gesamte Einbau-
breite. SchlieBlich fiihrt der StraRenfertiger noch eine so-
genannte Einbaubohle mit, die in Fahrtrichtung hinter der
Querverteilvorrichtung angeordnet ist. Sie dient zum
Glatten und Komprimieren des aufgebrachten Stralien-
belages und kann zu diesem Zweck beispielsweise Tam-
per (Stampfer), vibrierende Glattbleche und/oder Press-
leisten aufweisen.

[0003] Angetrieben werden Straflenfertiger mittels ei-
nes Motors, bei dem es sich in der Regel um einen Ver-
brennungsmotor handelt. Am Haufigsten werden Diesel-
motoren eingesetzt. Neben der Antriebsleistung stellt der
Motor auch Leistung zum Betreiben eines Generators
zur Verfliigung, mittels dessen Strom zum Betrieb einer
Vielzahl von Komponenten des Fertigers erzeugt wird.
Mittels des Stroms kdnnen beispielsweise die Beleuch-
tung, die Steuerung, Pumpen fiir hydraulische Kompo-
nenten sowie insbesondere elektrische Heizungen be-
trieben werden. Solche Heizungen sind in der Regel an
samtlichen Komponenten vorgesehen, die mit dem Ein-
baumischgut in Kontakt kommen, um ein Erkalten und
Erstarren des Einbaumischgutes an den Komponenten
des StralRenfertigers zu verhindern. Insbesondere sind
elektrische Heizelemente an der Einbaubohle vorgese-
hen, da sich das Einbaumischgut an diesem Punkt des
StralRenfertigers bereits am weitesten abgekihit hat.
[0004] Bedingt durch sein Gewichtund die Vielzahl an
angetriebenen Komponenten, auch durch das notwen-
dige Betreiben der Heizelemente, ist der Kraftstoffver-
brauch eines StraRenfertigers vergleichsweise hoch. An-
gesichts steigender Energiepreise steigt der Anteil der
Energiekosten an den gesamten Betriebskosten eines
Stralenfertigers betrachtlich. Bereits eine Senkung des
Kraftstoffbedarfs um 10% bis 20% wirde pro Jahr meh-
rere 1.000 Liter Kraftstoff zum Betreiben eines StralRen-
fertigers einsparen. Dies kdme nicht nur der Umwelt zu
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Gute, sondernwiirde auch die Betriebskosten eines Stra-
Renfertigers deutlich reduzieren.

[0005] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es da-
her, mit konstruktiv méglichst einfachen Mitteln den Kraft-
stoffbedarf eines StralRenfertigers zu verringern.

[0006] Diese Aufgabe wird erfindungsgemafy geldst
durch einen selbstfahrenden StraRenfertiger mit den
Merkmalen des Anspruchs 1 oder des Anspruchs 11.
Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind in den
Unteranspriichen angegeben.

[0007] ErfindungsgemaR ist die Steuerung des Stra-
Renfertigers dazu eingerichtet, automatisch auf den
Empfang mindestens eines bestimmten Steuersignals
das Anlassen und/oder Abschalten des Motors zu ver-
anlassen. Die Steuerung des StralRenfertigers erhalt so-
mit erfindungsgemal eine Start-Automatik, eine Stopp-
Automatik oder sogar eine Start-Stopp-Automatik. Dies
ermdglicht es, den Motor beim Eintritt bestimmter Be-
triebszustande des Strallenfertigers abzuschalten
und/oder den Motor beim Eintreten bestimmter anderer
Betriebszustande wieder einzuschalten. Durch das Ab-
schalten des Motors wahrend bestimmter Betriebspha-
sen wird der Gesamt-Kraftstoffbedarf erheblich gesenkt.
Durch das automatische Anlassen und/oder Abschalten
des Motors ergeben sich gegeniiber einem manuellen
Anlassen oder Abschalten zwei weitere Vorteile: Zum
einen werden die ein Abschalten des Motors gestatten-
den Betriebsphasen maximal ausgenutzt, um auch den
Kraftstoffbedarf maximal zu senken. Zum anderen be-
steht fir den Bediener des Fertigers keine Notwendig-
keit, die ein Abschalten des Motors ermdglichenden Be-
triebszustande standig zu iberwachen. In der Handha-
bung des StraRenfertigers tritt folglich gegeniber her-
kdmmlichen StralRenfertigern keine Beeintrachtigung
auf.

[0008] Erfindungsgemal weist der StralBenfertiger ei-
nen Taster zum Erzeugen eines Start-Steuersignales
bzw. eines Stopp-Steuersignales auf, um ihn in her-
kémmlicher Weise bedienen zu kdnnen. Zusatzlich weist
er mindestens einen Sensor zum Erzeugen eines Steu-
ersignals auf. Dies ermdglicht das automatische Erken-
nen bestimmter Betriebszustande des StralRenfertigers,
und das daraufhin erfolgende, automatische Anlassen
und/oder Abschalten des Motors. Der Sensor muss nicht
unmittelbar selbst zum Erzeugen eines Steuersignals
ausgebildet sein, sondern er kann auch lediglich eine
MessgrolRe an eine Auswerteschaltung oder Auswertelo-
gik Ubermitteln, die dann ihrerseits das Steuersignal fur
die Motorsteuerung erzeugt.

[0009] Nach Anspruch 1 handelt es sich bei dem Sen-
sor um einen Temperatursensor.

Dies bedeutet, dass der Motor je nach Temperatur be-
stimmter Komponenten des Straflenfertigers angelas-
sen und/oder abgeschaltet werden kann. Interessant ist
dies insbesondere flir Betriebszustande, in denen die
Motorleistung ausschlieRlich oder fast ausschlieBlich fir
das Beheizen bestimmter Komponenten des StralRenfer-
tigers eingesetzt wird. Wenn in solch einem Betriebszu-
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stand erkannt wird, dass ein weiteres Heizen nicht erfor-
derlich ist, kann erfindungsgemaR der Motor abgeschal-
tet werden. Gegenuiber einem herkdmmlichen Abschal-
ten lediglich der Heizelemente und einem Weiterlaufen
des Motors im Leerlauf bietet dies erhebliche Kraftstof-
feinsparungen.

[0010] Dabei ist der Temperatursensor zum Messen
der Temperatur einer Einbaubohle des Strallenfertigers
eingerichtet, beziehungsweise eines Teils der Einbau-
bohle (z. B. einer Grundbohle, einer Ausziehbohle etc.).
Der groRte Teil der Heizleistung des StralRenfertigers fallt
Ublicherweise an der Einbaubohle an. Diese muss jedoch
nicht standig beheizt werden, sondern nur dann, wenn
ihre Temperatur unter eine vorgegebene Schwelle ge-
fallen ist. Sobald eine hohere Temperaturschwelle iber-
schritten wurde, wurden in herkdmmlichen StraRenferti-
gern lediglich die Heizelemente wieder abgeschaltet,
wahrend der Dieselmotor weiterlief. Die vorliegende Er-
findung ermdglicht es nun, dass der Temperatursensor
der Einbaubohle (gegebenenfalls iber eine geeignete
Auswerteschaltung) ein Steuersignal abgibt, aufgrund
dessen Empfangs die Steuerung das Abschalten des
Motors veranlasst. Erst beim Absinken der Temperatur
der Einbaubohle unter eine vorgegebene Schwelle wird
der Motor wieder automatisch angelassen, um den Ge-
nerator anzutreiben und so die elektrische Leistung fir
den Betrieb der elektrischen Heizelemente zur Verfu-
gung zu stellen.

[0011] IneinerVariante der Erfindung ist ein Zeitmess-
glied zum Erzeugen eines Steuersignals fiir die Motor-
steuerung vorgesehen. Dieses Zeitmessglied ermdglicht
es, den Stralenfertiger nach Ablauf vorgegebener Zei-
tintervalle nach bestimmten Ereignissen automatisch an-
zulassen und/oder abzuschalten.

[0012] In einer eigenstdndigen Ausfiihrungsform der
Erfindung weist der StraRenfertiger ein Ortungs-
und/oder Navigationssystem auf. Dieses Ortungs-
und/oder Navigationssystem kann den Betrieb des Stra-
Renfertigers auf vielfaltige Weise verbessern. Bei geeig-
neter Prazision der Ortsmessung kann es gegebenen-
falls einen vollautomatischen Betrieb des StrafRenferti-
gers erlauben.

[0013] Vorzugsweise ist das Ortungs- und/oder Navi-
gationssystem infrarotsender-, funk- oder satellitenge-
stitzt. Alle diese Varianten erlauben eine prazise, draht-
lose Ortung und Navigation des Stralenfertigers.
[0014] GemaR Anspruch 5 oder 11 ist das Ortungs-
und/oder Navigationssystem ausgebildet zum Erzeugen
eines Steuersignals flr die Steuerung. Beim erfindungs-
gemalen Stralenfertiger kann das Ortungs- und/oder
Navigationssystem auf diese Weise nicht nur die Orts-
bestimmung und Orientierung des StralRenfertigers er-
moglichen, sondern auch Uber die Steuerung das Anlas-
sen und/oder Abschalten des Motors veranlassen, wenn
bestimmte Betriebszustdnde oder Umgebungsbedin-
gungen vorliegen.

[0015] GemaR Anspruch 6 oder 11 ist das Ortungs-
und/oder Navigationssystem verbunden mit einer Ein-
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richtung zum Ermitteln einer momentanen Entfernung
und/oder eines erwarteten Ankunftszeitpunktes eines
anderen Baustellenfahrzeugs. Bei diesem anderen Bau-
stellenfahrzeug kann es sich beispielsweise um einen
LKW handeln, der Einbaumischgut zum Beschicken des
StralRenfertigers anliefert. Wenn der StraRenfertiger und
das andere Baustellenfahrzeug jeweils mit einem geeig-
neten, kompatiblen Ortungs- und/oder Navigationssys-
tem versehen sind, kann die Steuerung des StralRenfer-
tigers die momentane Position des anderen Baustellen-
fahrzeuges abfragen und aus der momentanen Entfer-
nung die erwartete Ankunftszeit des sich ndhernden Bau-
stellenfahrzeuges berechnen. Wenn die Motorsteuerung
ferner tber eine Uhr oder ein Zeitmessglied verfligt, kann
der Motor des StraBenfertigers zu einem geeigneten
Zeitpunkt angelassen werden, so dass die Einbaubohle
und die anderen beheizten Komponenten des Strallen-
fertigers genau beim Eintreffen des anderen Baustellen-
fahrzeuges die erforderliche Betriebstemperatur erreicht
haben. Vor der Aufheizphase, die auf diese Weise so
kurz wie méglich gehalten wird, kann der Motor des er-
findungsgemafen Strallenfertigers abgeschaltet blei-
ben, um auf diese Weise erhebliche Mengen an Kraftstoff
einzusparen. ZweckmaRigerweise sollte die Einrichtung
zum Ermitteln einer momentanen Entfernung und/oder
eines erwarteten Ankunftszeitpunktes eines anderen
Baustellenfahrzeuges vor diesem Hintergrund ausgebil-
det sein zum Erzeugen eines Steuersignals fir die Mo-
torsteuerung.

[0016] Vorzugsweise ist im erfindungsgemalen Stra-
Renfertiger eine Startvorrichtung zum Anlassen des Mo-
tors in Reaktion auf den Empfang eines entsprechenden
Steuersignals vorgesehen, z.B. ein Anlasser, eine Motor-
Generator-Einheit (dadurch Einsparung von Anlasser
und Lichtmaschine), ein hydraulischer Starter mittels
Druckspeicher oder Ahnliches. Durch Abgabe des Steu-
ersignals an die Startvorrichtung kann die Motorsteue-
rung den Motor auf diese Weise automatisch anlassen.
[0017] Gunstig ist es dabei, wenn aulRerdem eine Bat-
terie vorgesehen ist, um die Startvorrichtung auch bei
ausgeschaltetem Motor mit Energie versorgen zu kon-
nen.

[0018] Im Folgenden wird ein vorteilhaftes Ausfiih-
rungsbeispiel der Erfindung anhand einer Zeichnung na-
her dargestellit.

Figur 1 zeigt eine Seitenansicht eines erfindungsge-
malen Strallenfertigers 1 als Beispiel einer
selbstfahrenden Maschine gemaf der Erfin-
dung.

[0019] Der StraRenfertiger 1 verfiigt Giber ein Chassis

2, auf dem der Bedienstand 3 des StralRenfertigers 1 an-
geordnetist. Der StralBenfertiger 1 ist mittels eines Fahr-
werks 4 verfahrbar, bei dem es sich im vorliegenden Fall
um ein Radfahrwerk 4 mit Radern 5 handelt. Angetrieben
wird das Fahrwerk 4 mittels eines Dieselmotors 6, der
auf dem Chassis 2 gelagert ist und mit einem Generator
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(nicht dargestellt) zum Erzeugen elektrischer Spannung
verbunden ist.

[0020] Der StraBenfertiger 1 verfugt ferner tber einen
Gutbunker 7 zur Aufnahme von Einbaumischgut, tUber
eine Transportvorrichtung (nicht dargestellt), zum Trans-
portieren des Einbaumischgutes aus dem Gutbunker 7
unter dem Bedienstand 3 hindurch zum hinteren Bereich
des StralRenfertigers, sowie Uber eine Querverteilvorrich-
tung 8, beispielsweise eine Verteilerschnecke zum Ver-
teilen des Einbaumischgutes senkrecht zur Fahrtrich-
tung des StralBenfertigers 1 Uber die gesamte Einbau-
breite. An einem hydraulisch nach oben und unten ver-
schwenkbaren Holm 9 ist eine Einbaubohle 10 am Stra-
Renfertiger 1 gelagert. Sie dient zum Komprimieren und
Glatten des ausgebrachten Einbaumischguts.

[0021] Der Stralenfertiger 1 verfugt ferner tUber we-
nigstens eine Pumpen-, Hydromotoren- oder hydrostati-
sche Antriebseinheit (nicht dargestellt) fir Funktions-
und Arbeitskomponenten der Maschine, und Uber we-
nigstens einen ein Hydraulikmedium-Reservoir umfas-
senden Hydraulikkreis.

[0022] Der StralRenfertiger 1 weist ferner eine Steue-
rung 11 auf, die dazu eingerichtet ist, automatisch auf
den Empfang mindestens eines Steuersignals hin das
Anlassen und/oder Abschalten des Motors 6 zu veran-
lassen. Zum Anlassen des Motors 6 ist eine Startvorrich-
tung 12 vorgesehen, z.B. ein Anlasser, der uber einen
Energiespeicher, z.B. eine Batterie 13, unabhangig vom
Betriebszustand des Dieselmotors 6 und des Generators
(nicht dargestellt) mit elektrischer Leistung versorgt wird.
Der Energiespeicher, z.B. die Batterie 13, kann beim Be-
trieb des Generators aufgeladen werden.

[0023] Alternativ konnte die Startvorrichtung 12 eine
Motor-Generator-Einheit oder ein hydraulischer Starter
mit Druckspeicher als Energiespeicher sein.

[0024] Drahtlos oder drahtgebunden steht die Steue-
rung 11 in Verbindung mit einem Temperatursensor 14
an der Einbaubohle 10. Der Temperatursensor 14 misst
die Temperatur der Einbaubohle 10. Er kann ein Steu-
ersignal an die Steuerung 11 Gbermitteln, wenn die Tem-
peratur der Einbaubohle vorgegebene Temperatur-
schwellen Uber- oder unterschreitet.

[0025] AuRerdem istdie Motorsteuerung 11 mit einem
Ortungs- und Navigationssystem 15 verbunden. Dieses
Ortungs- und Navigationssystem 15 ist satellitengestiitzt
(beispielsweise tber GPS) und dient zum Erkennen der
momentanen Position des StralRenfertigers 1. Im vorlie-
genden Fall ist es gleichzeitig ausgebildet zum Kommu-
nizieren mit einem kompatiblen Ortungs- und Navigati-
onssystem eines anderen Baustellenfahrzeugs, bei-
spielsweise eines LKWs zum Anliefern von Einbau-
mischgut. Das Ortungs- und Navigationssystem 15 des
StralRenfertigers 1 kann die aktuelle Position und Entfer-
nung des anderen Baustellenfahrzeugs ermitteln und
durch geeignete Prozesse die erwartete Ankunftszeit
des anderen Baustellenfahrzeugs am StraRenfertiger 1
berechnen. Diese Berechnung der erwarteten Ankunfts-
zeit kann auch in der Steuerung 11 vorgenommen wer-
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den.

[0026] Der Betrieb des erfindungsgemafRen StralRen-
fertigers 1 kann wie folgt ablaufen.

[0027] In einem Bereitschaftsmodus steht der Stra-
Renfertiger 1 an einer Stelle und wartet auf Einbaumisch-
gut und/oder auf ein Signal zum Beginn der Einbaufahrt.
Um méglichst bald mit dem Einbau beginnen zu kénnen,
werden alle beheizten Teile, insbesondere die Einbau-
bohle 10, auf Einbautemperatur gehalten, indem die da-
fur vorgesehenen Heizelemente betrieben werden. So-
bald der Temperatursensor 14 an der Einbaubohle 10
(oder ein weiterer Temperatursensor an anderen beheiz-
ten Komponenten des Stralenfertigers 1) erkennt, dass
eine vorgegebene Temperaturschwelle Gberschritten ist,
die ein weiteres Beheizen lberflissig macht, meldet der
Sensor 14 dies durch ein entsprechendes Steuersignal
an die Motorsteuerung 11. Die Motorsteuerung 11 sorgt
daraufhin fur ein Abschalten des Dieselmotors 6, da des-
sen Leistung nun weder als Antriebsleistung zum Fah-
ren, noch fur den Betrieb der Heizelemente erforderlich
ist.

[0028] Die Temperatur der Einbaubohle 10 wird dar-
aufhin langsam absinken. Wenn der Temperatursensor
14 erkennt, dass die Temperatur unter eine vorgegebene
Schwelle gefallen ist, meldet er dies durch ein anderes
Steuersignal an die Motorsteuerung 11. Die Motorsteu-
erung 11 veranlasst daraufhin das automatische Anlas-
sen des Motors 6 mittels der Startvorrichtung 12, z.B.
des Anlassers, damit der Motor 6 den Generator betrei-
ben und so die elektrische Leistung fir die Heizelemente
zur Verfugung stellen kann. Das automatische Abschal-
ten und Anlassen des Motors 6 wahrend der Abkilihlpha-
sen der Einbaubohle 10 spart erhebliche Mengen an
Kraftstoff ein.

[0029] In einer anderen Situation wartet der Strallen-
fertiger 1 auf das Eintreffen eines LKWs mit Einbau-
mischgut. Wahrend dieses Zustandes bleibt der Diesel-
motor 6 abgeschaltet, um keinen Kraftstoff zu verbrau-
chen. Andererseits soll jedoch die Einbaufahrt méglichst
unmittelbar im Anschluss an die Anlieferung des Einbau-
mischguts beginnen.

[0030] Mittels des Ortungs- und Navigationssystems
15 kann der StraBenfertiger 1 die momentane Position
des sich ndhernden LKWs bestimmen, um daraus die
erwartete Ankunftszeit des Einbaumischguts zu ermit-
teln. In der Steuerung 11 sind Informationen dartber hin-
terlegt, welche Zeitspanne zum Aufheizen der Einbau-
bohle 10 auf Betriebstemperatur notwendig ist. Dies er-
moglicht es der Steuerung 11, den Dieselmotor 6 zu ei-
nem geeigneten Zeitpunkt einzuschalten, so dass genau
beim Eintreffen des LKWs die erforderliche Betriebstem-
peratur erreicht wird. Auf diese Weise werden unnétig
lange Aufheizphasen vermieden, wahrend gleichzeitig
unmittelbar nach Erhalt des Einbaumischguts die Ein-
baufahrt aufgenommen werden kann.

[0031] Ausgehend von dem dargestellten Ausfiih-
rungsbeispiel kann der erfindungsgemafRe StralRenferti-
ger 1 auf vielfache Weise abgewandelt werden. Bei-



7 EP 2 281 947 B2 8

spielsweise kdnnen weitere Sensoren zum Uberwachen
bestimmter Betriebszustande verschiedener Kompo-
nenten des Strallenfertigers 1 vorgesehen sein, die ein
Anlassen und/oder Abschalten des Motors 6 geeignet
erscheinen lassen.

Patentanspriiche

1.

Selbstfahrende Maschine (1) zum Verarbeiten von
bitumindsem oder Beton-Einbaumaterial, wobei die
selbstfahrende Maschine (1) ein StraBenfertiger ist,
umfassend:

- einen Verbrennungsmotor (6) als Primaran-
triebsquelle,

- eine Steuersignale empfangende Steuerung
(11) fur den Motor (6),

- wenigstens eine Pumpen-, Hydromotoren-
oder hydrostatische Antriebseinheit flir Funkti-
ons- und Arbeitskomponenten der Maschine,

- wenigstens einen ein Hydraulikmedium-Re-
servoir umfassenden Hydraulikkreis, und

- einen Taster zum Erzeugen eines Start-Steu-
ersignals oder eines Stopp-Steuersignals,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Steuerung (11) dazu eingerichtet ist,
automatisch aufden Empfang mindestens eines
bestimmten Steuersignals das Anlassen
und/oder Abschalten des Motors (6) zu veran-
lassen, und dass mindestens ein Sensor (14)
zum automatischen Erkennen bestimmter Be-
triebszustande des Straflenfertigers und dar-
aufhin zum Erzeugen eines Steuersignals fiir
das Anlassen und/oder Abschalten des Motors
(6) vorgesehen ist,

wobeider Sensor (14) ein Temperatursensor ist,
der zum Messen der Temperatur einer Einbau-
bohle (10) des StralRenfertigers (1) eingerichtet
ist.

Maschine nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass ein Zeitmessglied zum Erzeugen eines
Steuersignals vorgesehen ist.

Maschine nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Stral3en-
fertiger (1) ein Ortungs- und/oder Navigationssys-
tem (15) aufweist.

Maschine nach Anspruch 3, dadurch gekennzeich-
net, dass das Ortungs- und/oder Navigationssys-
tem (15) infrarotsender-, funk- oder satellitenge-
stitzt ist.

Maschine nach einem der Anspriiche 3 oder 4, da-
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10.

1.

durch gekennzeichnet, dass das Ortungs-
und/oder Navigationssystem (15) ausgebildet ist
zum Erzeugen eines Steuersignals fir die Steue-
rung (11).

Maschine nach einem der Anspriiche 3 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass in Verbindung mit
dem Ortungs-und/oder Navigationssystem (15) eine
Einrichtung zum Ermitteln einer momentanen Ent-
fernung und/oder eines erwarteten Ankunftszeit-
punktes eines anderen Baustellenfahrzeugs vorge-
sehen ist.

Maschine nach Anspruch 6, dadurch gekennzeich-
net, dass die Einrichtung ausgebildet istzum Erzeu-
gen eines Steuersignals fur die Steuerung (11).

Maschine nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine Startvor-
richtung (12) zum Anlassen des Motors (6) in Reak-
tion auf den Empfang eines entsprechenden Steu-
ersignals vorgesehen ist.

Maschine nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich-
net, dass ein Energiespeicher vorgesehen ist, um
die Startvorrichtung (12) auch bei ausgeschaltetem
Motor (6) mit Energie zu versorgen.

Maschine nach Anspruch 9, dadurch gekennzeich-
net, dass eine Batterie (13) als Energiespeicher vor-
gesehen ist.

Selbstfahrende Maschine (1) zum Verarbeiten von
bitumindsem oder Beton-Einbaumaterial, wobei die
selbstfahrende Maschine ein StralRenfertigerist, um-
fassend:

einen Verbrennungsmotor (6) als Primaran-
triebsquelle,

eine Steuersignale empfangende Steuerung
(11) fur den Motor (6),

wenigstens eine Pumpen-, Hydromotoren- oder
hydrostatische Antriebseinheit fiir Funktions-
und Arbeitskomponenten der Maschine,
wenigstens einen ein Hydraulikmedium-Reser-
voir umfassenden Hydraulikkreis, und

ein Taster zum Erzeugen eines Start-Steuersi-
gnals oder eines Stopp-Steuersignals,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Steuerung (11) dazu eingerichtet ist,
automatisch auf den Empfang mindestens eines
bestimmten Steuersignals das Anlassen
und/oder Abschalten des Motors (6) zu veran-
lassen,

dass mindestens ein Sensor (14) zum automa-
tischen Erkennen bestimmter Betriebszustéande
des StralRenfertigers und daraufhin zum Erzeu-
gen eines Steuersignals fir das Anlassen
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und/oder Abschalten des Motors (6) vorgese-
hen ist,

und dass der StralRenfertiger (1) ein Ortungs-
und/oder Navigationssystem (15) aufweist,
wobeiin Verbindung mit dem Ortungs- und/oder
Navigationssystem (15) eine Einrichtung zum
Ermitteln eines erwarteten Ankunftszeitpunktes
eines anderen Baustellenfahrzeugs vorgese-
hen ist,

wobei die Einrichtung ausgebildet ist zum Er-
zeugen eines Steuersignals flr die Steuerung
(11), um Uber die Steuerung (11) das Anlassen
oder Abschalten des Motors (6) zu veranlassen.

Maschine nach Anspruch 11, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Sensor (14) ein Temperatursen-
sor ist.

Maschine nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Temperatursensor (14) zum
Messen der Temperatur einer Einbaubohle (10) des
Stralenfertigers (1) eingerichtet ist.

Maschine nach einem der Anspriiche 11 bis 13, da-
durch gekennzeichnet, dass ein Zeitmessglied
zum Erzeugen eines Steuersignals vorgesehen ist.

Maschine nach einem der Anspriiche 11 bis 14, da-
durch gekennzeichnet, dass das Ortungs-
und/oder Navigationssystem (15) infrarotsender-,
funk- oder satellitengesttzt ist.

Maschine nach einem der Anspriiche 11 bis 15, da-
durch gekennzeichnet, dass eine Startvorrichtung
(12) zum Anlassen des Motors (6) in Reaktion auf
den Empfang eines entsprechenden Steuersignals
vorgesehen ist.

Maschine nach Anspruch 16, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein Energiespeicher vorgesehen ist,
um die Startvorrichtung (12) auch bei ausgeschalte-
tem Motor (6) mit Energie zu versorgen.

Maschine nach Anspruch 17, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine Batterie (13) als Energiespei-
cher vorgesehen ist.

Claims

A self-propelling machine (1) for processing bitumi-
nous or concrete pavement material, wherein the
self-propelling machine (1) is a road finisher, com-
prising

- aninternal combustion engine (6) as a primary
drive source,
- a controller (11) for the engine (6), said con-
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troller (11) receiving control signals,

- at least one pump drive unit, hydraulic-motor
drive unit or hydrostatic drive unit for functional
and operational components of the machine,

- at least one hydraulic circuit comprising a hy-
draulic medium reservoir, and

- a button for generating a start control signal or
a stop control signal,

characterized in that

the controller (11)is configured for automatically
causing starting and/or stopping of the engine
(6) in response to receipt of at least one specific
control signal,

and that at least one sensor (14) is provided for
automatically detecting certain operating modes
of the road finisher and for then generating a
control signal for the starting and/or stopping of
the motor (6),

wherein the sensor (14) is a temperature sensor
which is configured for measuring the tempera-
ture of a screed (10) of the road finisher (1).

A machine according to claim 1, characterized in
that a timer for generating a control signal is provid-
ed.

A machine according to one of the preceding claims,
characterized in that the road finisher (1) comprises
a localization and/or navigation system (15).

A machine according to claim 3, characterized in
that the localization and/or navigation system (15)
is infrared-transmitter-, radio- or satellite-based.

A machine according to one of the claims 3 or 4,
characterized in that the localization and/or navi-
gation system (15) is configured for generating a
control signal for the controller (11).

A machine according to one of the claims 3 to 5,
characterized in that, in combination with the local-
ization and/or navigation system (15), means are
provided for ascertaining the current distance to
and/or an expected time of arrival of some other road
works vehicle.

A machine according to claim 6, characterized in
that said means are configured for generating a con-
trol signal for the controller (11).

A machine according to one of the preceding claims,
characterized in that a starting device (12) is pro-
vided for starting the engine (6) in response to receipt
of a respective control signal.

A machine according to claim 8, characterized in
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that an energy store is provided for supplying the
starting device (12) with energy also in the deacti-
vated condition of the engine (6).

10. A machine according to claim 9, characterized in

that a battery (13) is provided as an energy store.

11. A self-propelling machine (1) for processing bitumi-

nous or concrete pavement material, wherein the
self-propelling machine (1) is a road finisher, com-
prising

- aninternal combustion engine (6) as a primary
drive source,

- a controller (11) for the engine (6), said con-
troller (11) receiving control signals,

- at least one pump drive unit, hydraulic-motor
drive unit or hydrostatic drive unit for functional
and operational components of the machine,

- at least one hydraulic circuit comprising a hy-
draulic medium reservoir, and

- a button for generating a start control signal or
a stop control signal,

characterized in that

the controller (11) is configured for automatically
causing starting and/or stopping of the engine
(6) in response to receipt of at least one specific
control signal,

and that at least one sensor (14) is provided for
automatically detecting certain operating modes
of the road finisher and for then generating a
control signal for the starting and/or stopping of
the motor (6),

and in that the road finisher (1) comprises a
localization and/or navigation system (15),
wherein in combination with the localization
and/or navigation system (15), means are pro-
vided for ascertaining the current distance to
and/or an expected time of arrival of some other
road works vehicle,

wherein said means are configured for generat-
ing a control signal for the controller (11) in order
toinduce via the controller (11) a starting or stop-
ping of the motor (6).

12. A machine according to claim 11, characterized in

that the sensor (14) is a temperature sensor.

13. A machine according to claim 12, characterized in

that the temperature sensor (14) is configured for
measuring the temperature of a screed (10) of the
road finisher (1).

14. A machine according to any of claims 11 to 13, char-

acterized in that a timer for generating a control
signal is provided.
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15.

16.

17.

18.

A machine according to any of claims 11 to 14, char-
acterized in that the localization and/or navigation
system (15) is infrared-transmitter-, radio- or satel-
lite-based.

A machine according to any of claims 11 to 15, char-
acterized in that a starting device (12) is provided
for starting the engine (6) in response to receipt of a
respective control signal.

A machine according to claim 16, characterized in
that an energy store is provided for supplying the
starting device (12) with energy also in the deacti-
vated condition of the engine (6).

A machine according to claim 17, characterized in
that a battery (13) is provided as an energy store.

Revendications

Machine (1) automotrice pour le traitement d’'un ma-
tériau de revétement de chaussée ou enrobé bitu-
mineux ou a base de béton, dans lequel la machine
autopropulsée (1) est un finisseur de route,
comprenant :

- un moteur a combustion interne (6) en tantque
source d’entrainement primaire,

- une commande (11), qui regoit des signaux de
commande et destinée au moteur (6),

- au moins une unité d’entrainement a pompe,
a moteur hydraulique ou hydrostatique pour des
composants fonctionnels et de travail de la ma-
chine,

- au moins un circuit hydraulique comprenant un
réservoir de fluide hydraulique, et

- un bouton pour générer un signal de comman-
de de démarrage ou un signal de commande
d’arrét,

- caractérisée

en ce que la commande (11) est configurée de
maniere a provoquer automatiquement, a la ré-
ception d’au moins un signal de commande dé-
terminé, le démarrage et/ou I'arrét du moteur (6),
eten ce qu’il est prévu au moins un capteur (14)
destiné a détecter automatiquement certains
modes de fonctionnement du finisseur de route
et pour ensuite produire un signal de commande
pour le démarrage et/ou I'arrét du moteur (6),
dans laquelle le capteur (14) est un capteur de
température qui, est congu pour mesurer la tem-
pérature d’une table de finisseur (10) du finis-
seur de route (1).

2. Machine selon la revendication 1, caractérisée en

ce qu’il est prévu un organe de mesure du temps
pour produire un signal de commande.
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Machine selon l'une des revendications précéden-
tes, caractérisée en ce que le finisseur de route (1)
comprend un systéme de localisation et/ou de navi-
gation (15).

Machine selon la revendication 3, caractérisée en
ce que le systéme de localisation et/ou de navigation
(15) s’appuie sur un systeme a émetteur infrarouge,
un systeme radio ou un systéme par satellites.

Machine selon 'une des revendications 3 ou 4, ca-
ractérisée en ce que le systeme de localisation
et/ou de navigation (15) est congu pour produire un
signal de commande destiné a la commande (11).

Machine selon I'une des revendications 3 a 5, ca-
ractérisée en ce qu’il est prévu en combinaison
avec le systéme de localisation et/ou de navigation
(15), un dispositif pour déterminer un éloignement
instantané et/ou un instant d’arrivée d’un autre vé-
hicule de chantier.

Machine selon la revendication 6, caractérisée en
ce que ledit dispositif est congu pour produire un
signal de commande destiné a la commande (11).

Machine selon l'une des revendications précéden-
tes, caractérisée en ce qu’il est prévu un dispositif
de démarrage (12) pour démarrer le moteur (6) en
réaction ala réception d’un signal de commande cor-
respondant.

Machine selon la revendication 8, caractérisée en
ce qu’il est prévu un accumulateur d’énergie, en vue
d’alimenter en énergie le dispositif de démarrage
(12), également lorsque le moteur (6) est a l'arrét.

Machine selon la revendication 9, caractérisée en
ce qu’il est prévu une batterie (13) en tant qu’accu-
mulateur d’énergie.

Machine (1) automotrice pour le traitement d’'un ma-
tériau de revétement de chaussée ou enrobé bitu-
mineux ou a base de béton, dans lequel la machine
autopropulsée (1) est un finisseur de route,
comprenant :

- un moteur a combustion interne (6) en tant que
source d’entrainement primaire,

- une commande (11), qui recoit des signaux de
commande et destinée au moteur (6),

- au moins une unité d’entrainement a pompe,
amoteur hydraulique ou hydrostatique pour des
composants fonctionnels et de travail de la ma-
chine,

- au moins un circuit hydraulique comprenant un
réservoir de fluide hydraulique, et

- un bouton pour générer un signal de comman-
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12.

13.

14.

15.

16.

17.

de de démarrage ou un signal de commande
d’arrét,

caractérisée

en ce que la commande (11) est configurée de
maniere a provoquer automatiquement, a la ré-
ception d’au moins un signal de commande dé-
terminé, le démarrage et/ou I'arrét du moteur (6),
eten ce qu’il est prévu au moins un capteur (14)
destiné a détecter automatiquement certains
modes de fonctionnement du finisseur de route
et pour ensuite produire un signal de commande
pour le démarrage et/ou I'arrét du moteur (6)
et en ce que le finisseur de route (1) comprend
un systéme de localisation et/ou de navigation
(15)

dans lequel en combinaison avec le systeme de
localisation et/ou de navigation (15), un dispo-
sitif pour déterminer un éloignement instantané
et/ou un instant d’arrivée d’un autre véhicule de
chantier,

dans lequel ledit dispositif est congu pour pro-
duire un signal de commande destiné a la com-
mande (11) afin d’induire via le contréleur (11)
un démarrage ou un arrét du moteur (6).

Machine selon la revendication 11, caractérisée en
ce que le capteur (14) est un capteur de tempéra-
ture.

Machine selon la revendication 12, caractérisée en
ce que le capteur de température (14) est congu
pour mesurer latempérature d’une table de finisseur
(10) du finisseur de route (1).

Machine selon I'une des revendications 11 a 13, ca-
ractérisée en ce qu’il est prévu un organe de me-
sure du temps pour produire un signal de comman-
de.

Machine selon I'une des revendications 11 a 14, ca-
ractérisée en ce que le systtme de localisation
et/ou de navigation (15) s’appuie sur un systéme a
émetteur infrarouge, un systeme radio ou un syste-
me par satellites.

Machine selon I'une des revendications 11 a 15, ca-
ractérisée en ce qu’il est prévu un dispositif de dé-
marrage (12) pour démarrerle moteur (6) en réaction
a la réception d’un signal de commande correspon-
dant.

Machine selon la revendication 16, caractérisée en
ce qu’il est prévu un accumulateur d’énergie, en vue
d’alimenter en énergie le dispositif de démarrage
(12), également lorsque le moteur (6) est a l'arrét.
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18. Machine selon la revendication 17, caractérisée en
ce qu’il est prévu une batterie (13) en tant qu’accu-
mulateur d’énergie.
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