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(54) Straßenbaumaschine, sowie Verfahren zum Steuern des Abstandes einer auf einer 
Bodenoberfläche bewegten Straßenbaumaschine

(57) Bei einer Straßenbaumaschine (1) mit einem
Maschinenrahmen (2), einem den Maschinenrahmen (2)
in einer Ebene tragenden Fahrwerk (4), das sich auf einer
Bodenoberfläche (6) in Fahrtrichtung (9) bewegt und das
Höhenverstelleinrichtungen (8) aufweist, die die Lage
der Ebene des Maschinenrahmens (2) in Abhängigkeit
von Steuersignalen einer Nivelliereinrichtung (10) ein-
stellen, wobei die Nivelliereinrichtung (10) den Abstand
der Bodenoberfläche (6) an einem momentanen Refe-
renzort (12) der Bodenoberfläche (6) zu dem Maschinen-
rahmen (2) misst und die Höhenverstelleinrichtungen (8)
derart steuert, dass der Maschinenrahmen (6) in einem
eingestellten orthogonalen Abstand zu dem Referenzort
(12) der Bodenoberfläche (6) bewegbar ist, ist vorgese-
hen, dass an dem Maschinenrahmen (2) ein Sender (15)
fest angeordnet ist, und ein Empfänger (16) parallel zu
und synchron zu dem Maschinenrahmen (2) neben dem

Maschinenrahmen (2) entlang des momentanen Refe-
renzortes (12) bewegbar ist, oder dass an dem Maschi-
nenrahmen (2) ein Empfänger (16) fest angeordnet ist
und ein Sender (15) parallel zu und synchron zu dem
Maschinenrahmen (2) neben dem Maschinenrahmen (2)
entlang des momentanen Referenzortes (12) bewegbar
ist, wobei der Sender (15) mindestens einen für eine Re-
ferenzebene (14) repräsentativen Messstrahl (17) aus-
sendet, der von dem Empfänger (16) detektierbar ist, und
der entweder eine zu dem Maschinenrahmen (2) paral-
lele Ebene oder eine zu der Bodenoberfläche (6) am Re-
ferenzort (12) parallele Ebene repräsentiert, wobei aus
der detektierten Lage der Referenzebene (14) der mo-
mentane Abstand des Maschinenrahmens (2) zu dem
momentanen Referenzort (12) messbar ist.
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