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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine selbstfahrende Bau-
maschine gemäß dem Oberbegriff des Anspruchs 1 und
ein Verfahren zum Ansteuern eines höhenverstellbaren
Abdichtelements gemäß dem Oberbegriff des An-
spruchs 18.
[0002] Mit den bekannten Straßenfräsmaschinen
kann der Straßenbelag konturgetreu und eben abgefräst
werden. Die bekannten Straßenfräsmaschinen verfügen
über eine Fräseinrichtung, die eine Fräswalze zum Ab-
fräsen des Materials aufweist. Bei einer Hecklader-Stra-
ßenfräsmaschine wird das Fräsgut dem nachfolgenden
LKW über das Heck der Fräsmaschine zugeführt.
[0003] Von den Straßenfräsmaschinen sind die soge-
nannten Stabilisierer oder Recycler zu unterscheiden,
die durch Zugabe von Bindemitteln aus einem nicht trag-
fähigen Untergrund, beispielsweise einem losen Boden
(Stabilisierer) oder einer schadhaften Fahrbahn (Recyc-
ler) einen tragfähigen Unterbau herstellen, der für die
spätere Überbauung mit einer Fahrbahn geeignet ist.
[0004] Straßenfräsmaschinen und Stabilisierer oder
Recycler haben gemeinsam, dass die Arbeitseinrichtung
eine Arbeitswalze und ein die Arbeitswalze umschließen-
des Walzengehäuse aufweist, das von mindestens ei-
nem in Arbeitsrichtung hinter der Arbeitswalze angeord-
neten Abdichtelement verschlossen ist, das auch als Ab-
streifelement bezeichnet wird. Straßenfräsmaschinen
verfügen neben dem hinteren Abdichtelement noch über
ein in Arbeitsrichtung vor der Fräswalze angeordnetes
Abdichtelement, das auch als Niederhalter bezeichnet
wird. Neben dem Niederhalter und dem Abstreifer weisen
die Straßenfräsmaschinen einen in Arbeitsrichtung sich
erstreckenden rechten und linken Kantenschutz auf, die
das Walzengehäuse seitlich verschließen.
[0005] In der Praxis stellt sich bei sämtlichen Abdich-
telementen grundsätzlich das Problem, dass das Abdich-
telement bei Unebenheiten an Hindernissen anschlagen
kann. Daher muss das Abdichtelement in der Höhe ver-
stellbar sein. Dieses Problem stellt sich insbesondere bei
dem sich quer zur Arbeitsrichtung erstreckenden vorde-
ren und hinteren Abdichtelement. Das Problem des Ver-
kantens stellt sich insbesondere bei dem hinteren Ab-
dichtelement, da das hintere Abdichtelement in Arbeits-
richtung angestellt ist und im Allgemeinen an der unteren
Kante mit scheidenförmigen Hartmetallelementen be-
stückt ist. Dieses Problem wird bei dem hinteren Abdich-
telement noch dadurch erhöht, da dieses Abdichtele-
ment im Allgemeinen mit einer Andruckkraft beauf-
schlagt wird.
[0006] Eine Straßenfräsmaschine mit einem vorderen
Niederhalter und einem hinteren Abstreifelement ist bei-
spielsweise aus der EP 2 050 875 A2 bekannt. Zur Hö-
henverstellung des Niederhalters verfügt die Straßen-
fräsmaschine über ein Nachführorgan, mit dem der Nie-
derhalter über einen Steuerhebel derart gelenkig verbun-
den ist, dass beim Anschlagen des Nachführorgans an
einem Hindernis der Niederhalter angehoben wird.

[0007] Die US 4 723 867A beschreibt eine Straßen-
fräsmaschine, dessen Fräswalzengehäuse ein vorderes
und hinteres Abdichtelement aufweist. Beide Abdichte-
lemente können in der Höhe verstellt werden, so dass
die Fräswalze zugänglich ist.
[0008] Die CN 102 168 401 A beschreibt eine selbst-
fahrende Baumaschine, insbesondere Straßenfräsma-
schine, die einen Maschinenrahmen und eine Arbeits-
walze und ein die Arbeitswalze umschließendes Walzen-
gehäuse aufweist, das von mindestens einem Abdicht-
element zum Boden hin verschlossen wird. Darüber hi-
naus verfügt die Straßenfräsmaschine über eine Einrich-
tung zum Anheben und Absenken des Abdichtelements,
die eine Kolben/Zylinder-Anordnung aufweist, mit der
das Abdichtelement angehoben oder abgesenkt werden
kann. Eine Regeleinheit regelt den Hydraulikdruck in
dem Zylinder der Kolben/Zylinder-Anordnung derart,
dass das Abdichtelement mit einer vorgegebenen Auf-
standskraft auf dem Boden aufliegt. Für die Regelung
wird die auf das Abdichtelement wirkende vertikale Kraft-
komponente mit einer Messeinheit erfasst, die den Hy-
draulikdruck in dem Zylinder misst. Das Abdichtelement
wird angehoben, wenn auf das Abdichtelement eine Ver-
tikalkraft wirkt, so dass der Hydraulikdruck ansteigt. So-
mit kann das Abdichtelement mit einer bestimmten Auf-
standskraft auf dem Boden aufliegend über den Boden
gezogen werden (Schwimmstellung). Die Regelung des
Abdichtelements kann zwar ausreichend beispielsweise
auf die Veränderung der Frästiefe reagieren, die zu einer
Veränderung des gemessenen Hydraulikdrucks führt
(vertikale Kraftkomponente). Nachteilig ist jedoch, dass
die Regelung nicht auf Hindernisse reagieren kann, die
eine horizontale Kraftkomponente auf das Abdichtele-
ment ausüben. Wenn das Abdichtelement an einem Hin-
dernis anschlägt, bleibt dessen Aufstandskraft, mit der
das Abdichtelement auf den Boden aufliegt, nahezu un-
verändert, da beim Anschlagen an einem Hindernis nur
eine im Wesentlichen horizontale Kraftkomponente auf
das Abdichtelement wirkt. Folglich wird das Abdichtele-
ment nicht angehoben.
[0009] Aus der EP 1 522 634 A2 ist eine Straßenfräs-
maschine mit einem in der Art einer Kufe ausgebildeten
Abdichtelement, das gleitend über den Boden gezogen
wird, bekannt. Das Abdichtelement ist um eine Achse
schwenkbar gelagert, die in Arbeitsrichtung vor der Fräs-
walze liegt. Das Abdichtelement kann mit einer Kol-
ben/Zylinderanordnung angehoben oder abgesenkt wer-
den. Der Hydraulikdruck wird derart eingestellt, dass das
Abdichtelement mit einem vorbestimmten Druck gegen
den Straßenbelag verschwenkt wird. Sollte der vorbe-
stimmte Druck zwischen der Abdichtelement und dem
Straßenbelag überschritten werden, was beispielsweise
auf Unebenheiten im Straßenbelag oder einer Erhöhung
der Frästiefe zurückzuführen ist, soll der Hydraulikdruck
derart ausgelegt sein, dass ein Zurückschwenken des
Abdichtelements um die Achse ermöglicht wird. Dadurch
soll verhindert werden, dass die Kolben/Zylinderanord-
nung das Abdichtelement blockiert.

1 2 



EP 2 708 650 B1

3

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

[0010] Der Erfindung liegt die Aufgabe zu Grunde, eine
selbstfahrende Baumaschine zu schaffen, bei der das
Walzengehäuse in Arbeitsrichtung nach vorne und/oder
hinten und/oder seitlich abgedichtet ist, ohne dass die
Gefahr einer Blockade durch das an einem Hindernis
anstoßende Abdichtelement besteht.
[0011] Die Lösung dieser Aufgabe erfolgt erfindungs-
gemäß mit den Merkmalen des Patentanspruchs 1 und
des Patentanspruchs 18. Die Unteransprüche betreffen
bevorzugte Ausführungsformen der Erfindung.
[0012] Die Erfindung betrifft eine selbstfahrende Bau-
maschine, insbesondere eine Straßenfräsmaschine, ei-
nen Stabilisierer oder Recycler, der über mindestens ein
vorderes und/oder mindestens ein hinteres Abdichtele-
ment und/oder mindestens ein seitliches Abdichtelement
verfügt.
[0013] Unter einem Abdichtelement ist jedes Element
zu verstehen, mit dem das Walzengehäuse zum Boden
hin verschlossen wird. Dies bedeutet aber nicht, dass
das Walzengehäuse dicht verschlossen ist. Dem jewei-
ligen Abdichtelement oder den jeweiligen Abdichtele-
menten ist eine Einrichtung zum Anheben und Absenken
zugeordnet, die derart ausgebildet ist, dass das Abdich-
telement oder die Abdichtelemente mit einer vorgegebe-
nen Auflagekraft auf dem Boden aufliegen oder auf Bo-
den gedrückt werden. Bei einer Baumaschine mit einem
vorderen und einem hinteren Abdichtelement sind bei-
spielsweise zwei Einrichtungen zum Anheben und Ab-
senken vorgesehen.
[0014] Für das Funktionsprinzip der Erfindung ist un-
erheblich, wie die Einrichtung zum Anheben und Absen-
ken des mindestens einen Abdichtelements beschaffen
ist, solange das Abdichtelement mit einer vorgegebenen
Auflagekraft auf dem Boden aufliegt, wenn das Abdich-
telement nicht angehoben wird. Die Auflagekraft des Ab-
dichtelements kann die Gewichtskraft des Abdichtele-
ments sein. Das Abdichtelement kann aber mit einer Auf-
lagekraft auf den Boden gedrückt werden, die größer als
die Gewichtskraft des Abdichtelements ist.
[0015] Die erfindungs gemäße Baumaschine zeichnet
sich dadurch aus, dass die Einrichtung zum Anheben
und Absenken des Abdichtelements eine Messeinheit
aufweist, die derart ausgebildet ist, dass die Messeinheit
eine beim Anstoßen des Abdichtelements an einem Hin-
dernis auf das Abdichtelement einwirkende Kraft misst.
Darüber hinaus weist die Einrichtung zum Anheben und
Absenken eine Steuereinheit auf, die derart ausgebildet
ist, dass die Steuereinheit ein Steuersignal zum Anheben
des Abdichtelements erzeugt, wenn die mit der Mess-
einheit gemessene Kraftkomponente größer als ein vor-
gegebener Grenzwert ist, so dass das Abdichtelement
angehoben wird.
[0016] Die mit der Messeinheit gemessene Kraft ist die
im Wesentlichen horizontale Kraftkomponente, die auf
das Abdichtelement beim Anschlagen an einem Hinder-
nis einwirkt.
[0017] Die Kraft muss auch nicht absolut bestimmt
werden. Vielmehr genügt es, wenn die Kraft quantitativ

ermittelt wird. Auch muss die Kraft nicht in ihrer eigent-
lichen physikalischen Einheit direkt gemessen werden,
sondern kann über beliebige physikalische Prinzipien ge-
wandelt in einer anderen physikalischen Einheit, wie
Druck, Weg oder dergleichen gemessen werden, wenn
sich diese physikalischen Größen einfacher erfassen
lassen sollten.
[0018] Der Vorteil des erfindungsgemäßen Abdichte-
lements liegt darin, dass Hindernisse in Arbeitsrichtung
der Baumaschine dadurch erkannt werden, dass die auf
das Abdichtelement einwirkende Kraft einen Grenzwert
überschreitet. Wenn dies der Fall ist, wird das Abdicht-
element automatisch angehoben. Das Abdichtelement
wird nur solange angehoben, bis die gemessene Kraft
wieder unter dem Grenzwert liegt. In diesem Fall wird
angenommen, dass das Hindernis überwunden ist und
wieder in den ursprünglichen Betriebsmodus oder einen
vorwählbaren anderen Betriebsmodus gewechselt wer-
den kann. Der Grenzwert für die gemessene Kraft sollte
derart bemessen sein, dass das Abdichtelement nicht
schon bei sehr kleinen Kräften angehoben wird. Wenn
das Abdichtelement angehoben ist, kann das Abdichte-
lement in der angehobenen Stellung verbleiben. Das Ab-
dichtelement verbleibt beispielsweise in der angehobe-
nen Stellung, wenn das Hindernis eine Stufe ist. Das Ab-
dichtelement kann sich aber auch wieder absenken,
wenn das Hindernis keine Stufe ist. Wenn sich die Ein-
richtung zum Anheben und Absenken des Abdichtele-
ments vor dem Anheben in dem Betriebsmodus der so-
genannten Schwimmstellung befunden hat, in der das
Abdichtelement mit einer vorgegebenen Auflagekraft auf
dem Boden aufliegend gehalten wird, kann die Einrich-
tung zum Anheben und Absenken des Abdichtelements
beispielweise wieder in die Schwimmstellung zurückkeh-
ren, wenn die gemessene Kraft wieder den vorgegebe-
nen Grenzwert unterschreitet. Dann kann sich das Ab-
dichtelement automatisch nach unten bewegen, wenn
die Höhe des Geländes abnimmt, d. h. das Abdichtele-
ment kann dann wieder der Kontur des Geländes folgen.
Die Einrichtung zum Anheben und Absenken des Ab-
dichtelements kann aber auch in einen vorwählbaren an-
deren Betriebsmodus schalten, wenn die gemessene
Kraft wieder den vorgegebenen Grenzwert unterschrei-
tet, z. B. in einen Betriebsmodus, in dem das Abdichte-
lement durch eine Rückstellkraft unterstützt abgesenkt
wird.
[0019] Bei einer bevorzugten Ausführungsform er-
zeugt die Steuereinheit ein zweites Steuersignal, wenn
die Kraft kleiner als der vorgegebene Grenzwert ist, so
dass die Einrichtung zum Anheben und Absenken in ei-
nen Betriebsmodus umschaltet, in dem das Abdichtele-
ment seine Stellung beibehalten oder sich absenken
kann. Die Absenkung des Abdichtelements kann allein
unter Wirkung der Schwerkraft erfolgen oder von der Ein-
richtung zum Anheben und Absenken des Abdichtele-
ments mit einer zusätzlichen Rückstellkraft unterstützt
werden. Allein entscheidend ist, dass das Abdichtele-
ment wieder mit der vorgegebenen Auflagekraft auf dem
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Boden aufliegt.
[0020] Bei einer bevorzugten Ausführungsform weist
die Einrichtung zum Anheben und Absenken des Abdich-
telements einen oder mehrere Kolben/Zylinder-Anord-
nungen auf, deren Zylinder gelenkig mit dem Maschinen-
rahmen und deren Kolben gelenkig mit dem Abdichtele-
ment oder deren Zylinder gelenkig mit dem Abdichtele-
ment und deren Kolben gelenkig mit dem Maschinenrah-
men verbunden sind. Die Kolben/Zylinder-Anordnung
kann hydraulisch oder pneumatisch betätigt werden. Es
ist aber auch ein elektromotorischer Antrieb möglich. Die
hierzu erforderlichen Baugruppen gehören zum Stand
der Technik.
[0021] Mit dem automatischen Anheben bzw. Absen-
ken des Abdichtelements wird der Maschinenführer der
Baumaschine entlastet. Weiterhin wird die Stabilität der
Maschine verbessert und ein gleichbleibender Vorschub
sichergestellt, da nicht die Gefahr besteht, dass sich die
Maschine von Hindernissen losreißt. Darüber hinaus
wird der Verschleiß des Abdichtelements verringert. Die
erfindungsgemäße Steuerung des Abdichtelements
kann während des Betriebs der Baumaschine immer in
Betrieb sein oder auch vom Maschinenführer ausge-
schaltet werden, so dass das Anheben und Absenken
des Abdichtelements von Hand gesteuert werden kann.
[0022] Eine weitere bevorzugte Ausführungsform der
Erfindung sieht ein Anschlagelement insbesondere an
dem vorderen oder hinteren Abdichtelement vor, das sich
über die untere Kante des Abdichtelements hinaus nach
unten erstreckt. Das Anschlagelement ist vorzugsweise
ein plattenförmiges Element, das sich über die Breite des
Abdichtelements erstreckt. Es ist aber auch möglich,
dass sich das Anschlagelement nur über einen Teil der
Breite des Abdichtelements erstreckt.
[0023] Bei einer besonders bevorzugten Ausführungs-
form insbesondere des vorderen oder hinteren Abdicht-
elements ist ein oberer Abschnitt des Anschlagelements
an dem Abdichtelement unter einer federnden Vorspan-
nung befestigt, so dass das Anschlagelement beim An-
schlagen an ein Hindernis aus einer ersten Position, in
der der obere Abschnitt des Anschlagelements an dem
Abdichtelement anliegt, entgegen der federnden Vor-
spannung in eine zweite Position verschoben wird, in der
der obere Abschnitt des Anschlagelements von dem Ab-
dichtelement absteht. Das Anschlagelement kann ent-
weder linear geführt oder verschwenkbar an dem Ab-
dichtelement befestigt sein. Entscheidend ist, dass das
Anschlagelement seine Position ändert, so dass das An-
schlagen an ein Hindernis erkannt werden kann.
[0024] Bei einer weiteren besonders bevorzugten Aus-
führungsform ist der obere Abschnitt des Anschlagele-
ments auf einer Achse verschiebbar geführt, die senk-
recht auf der Ebene des Abdichtelements steht. Das An-
schlagelement kann aber auch auf einer schräg zu der
Ebene des Abdichtelements verlaufenden Achse geführt
sein.
[0025] Die Führung des Anschlagelements an dem
Abdichtelement kann mindestens einen Führungsbolzen

umfassen, der sich durch eine Bohrung in dem Anschla-
gelement erstreckt. Vorzugsweise sind mehrere über die
Breite des Abdichtelements verteilt angeordnete Füh-
rungsbolzen vorgesehen. Der Führungsbolzen weist vor-
zugsweise ein Schraubgewinde auf, und das Anschlag-
element ist vorzugsweise mit einer Schraube ver-
schraubt, wobei zwischen der Schraube und dem An-
schlagelement eine Feder angeordnet ist, so dass das
Anschlagelement federnd gegen das Abdichtelement
vorgespannt ist. Durch Andrehen und Lösen der Schrau-
be kann die federnde Vorspannung eingestellt werden.
[0026] Die Messeinheit weist mindestens einen die
Stellung des Anschlagelements erkennenden Sensor
auf, der vorzugsweise ein Abstandssensor ist, mit dem
das Auslenken oder Verschieben des Anschlagelements
beim Anschlagen an ein Hindernis detektiert werden
kann. Im einfachsten Fall kann der Abstandssensor ein
Kontaktschalter sein, der durch das Anschlagelement
betätigt wird.
[0027] Das Walzengehäuse wird bei einer weiteren be-
vorzugten Ausführungsform der Erfindung von zwei in
Arbeitsrichtung der Baumaschine hinter der Arbeitswal-
ze angeordneten hinteren Abdichtelementen verschlos-
sen, wobei zwei Einrichtungen zum Anheben und Ab-
senken des Abdichtelements vorgesehen sind, so dass
die beiden Abdichtelemente beim Anschlagen an ein Hin-
dernis unabhängig voneinander angehoben werden kön-
nen. Bei dieser Ausführungsform können sich die Ab-
dichtelemente jeweils über die Hälfte der Arbeitsbreite
der Arbeitswalze erstrecken. Jedem Abdichtelement ist
wieder ein Anschlagelement zugeordnet, das die An-
schlagkraft an einem Hindernis detektiert.
[0028] Die Ausführungsform mit zwei Abdicht- und An-
schlagelementen hat den Vorteil, dass beim Auftreten
eines Hindernisses nur eines der beiden Abdichtelemen-
te angehoben wird, so dass auf der anderen Seite das
Walzengehäuse verschlossen bleibt. Dies ist insbeson-
dere bei einer Kurvenfahrt der Baumaschine von Vorteil,
bei der die Gefahr des Anschlagens des kurvenäußeren
oder kurveninneren Anschlagelements an einem Hinder-
nis besteht.
[0029] Nachfolgend wird ein Ausführungsbeispiel der
Erfindung unter Bezugnahme auf die Zeichnungen näher
erläutert.
[0030] Es zeigen:

Fig. 1 eine erfindungsgemäße selbstfahrende
Baumaschine in perspektivischer Darstel-
lung,

Fig.2 eine vereinfachte schematische Darstellung
des die Arbeitswalze umschließenden Wal-
zengehäuses der Baumaschine zusammen
mit dem Maschinenrahmen, wobei sich ein
das Walzengehäuse in Arbeitsrichtung vor
der Arbeitswalze verschließendes Abdicht-
element in einer ersten Arbeitsposition be-
findet,
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Fig. 3 das Walzengehäuse, wobei sich das vorde-
re Abdichtelement in einer zweiten Arbeits-
position befindet,

Fig. 4 das Walzengehäuse, wobei sich das vorde-
re Abdichtelement in einer dritten Arbeitspo-
sition befindet,

Fig. 5 eine schematische Darstellung des Walzen-
gehäuses zusammen mit der Arbeitswalze,
wobei sich das vordere Abdichtelement in
einer angehobenen Position befindet,

Fig. 6 eine schematische Darstellung des Walzen-
gehäuses zusammen mit der Arbeitswalze,
wobei sich das Abdichtelement in einer ab-
gesenkten Position befindet,

Fig. 7 einen Schnitt durch ein Führungselement
und ein Aufnahmeelement der Führung des
vorderen Abdichtelements,

Fig. 8 die Vorrichtung zum Anheben und Absen-
ken des vorderen Abdichtelements in sche-
matischer Darstellung,

Fig. 9A eine schematische Darstellung eines das
Walzengehäuse in Arbeitsrichtung hinter der
Arbeitswalze verschließenden Abdichtele-
ments und einer Vorrichtung zum Anheben
und Absenken des hinteren Abdichtele-
ments, wobei das Abdichtelement auf dem
Boden aufliegt,

Fig. 9B eine schematische Darstellung des hinteren
Abdichtelements, wobei das Abdichtele-
ment an einem Hindernis anschlägt,

Fig. 9C eine schematische Darstellung des hinteren
Abdichtelements, wobei das Abdichtele-
ment angehoben ist,

Fig. 10A eine schematische Darstellung eines das
Walzengehäuse seitlich verschließenden
Abdichtelements, wobei das Abdichtele-
ment auf dem Boden aufliegt,

Fig. 10B eine schematische Darstellung des seitli-
chen Abdichtelements, wobei das Abdichte-
lement an einem Hindernis anschlägt,

Fig. 11 einen vereinfachten Hydraulikschaltplan,
der den Hydraulikzylinder des vorderen oder
seitlichen Abdichtelements zeigt,

Fig. 12 einen vereinfachten Hydraulikschaltplan,
der den Hydraulikzylinder des hinteren Ab-
dichtelements zeigt,

Fig. 13 die Steuerung für die Einrichtungen zum An-
heben und Absenken des vorderen und hin-
teren Abdichtelements sowie der seitlichen
Abdichtelemente in stark vereinfachter Dar-
stellung.

[0031] Fig. 1 zeigt in perspektivischer Darstellung als
Beispiel für eine Baumaschine eine Straßenfräsmaschi-
ne, bei der es sich um eine Hecklader-Straßenfräsma-
schine handelt. Die Straßenfräsmaschine weist einen
Maschinenrahmen 1 auf, der von einem Fahrwerk 2 ge-
tragen wird. Das Fahrwerk 2 weist ein in Arbeitsrichtung
vorderes Rad 2A und zwei in Arbeitsrichtung hintere Rä-
der 2B auf. Im hinteren Bereich des Maschinenrahmens
befindet sich der Fahrerstand 3. Unterhalb des Fahrer-
stands 3 befindet sich die Fräseinrichtung 4 der Straßen-
fräsmaschine.
[0032] Die Fräseinrichtung 4 weist eine Fräswalze 5
auf, die mit umfangsmäßig verteilt angeordneten Fräs-
meißeln 5A bestückt ist. Die Fräswalze 5 ist um eine quer
zur Arbeitsrichtung der Fräsmaschine verlaufende Dreh-
achse 6 in einem Fräswalzengehäuse 7A angeordnet.
Die Fräswalze 5 rotiert in dem Fräswalzengehäuse 7A
in einer vorgegebenen Drehrichtung D. Bei dem vorlie-
genden Ausführungsbeispiel rotiert die Fräswalze 5 ent-
gegen dem Uhrzeigersinn. Das die Fräswalze 5 um-
schließende Gehäuse 7A weist an der in Arbeitsrichtung
hinteren Seite eine Auswurföffnung auf. An den Längs-
seiten ist das Fräswalzengehäuse von Seitenplatten 8
verschlossen. Am Fräswalzengehäuse 7A befindet sich
eine Transporteinrichtung 9 mit einem Förderband 10
zum Fördern des abgefrästen Materials, das von einem
hinter der Fräsmaschine fahrenden LKW aufgenommen
werden kann.
[0033] Nachfolgend wird das die Fräswalze 5 aufneh-
mende Fräswalzengehäuse 7A im Einzelnen unter Be-
zugnahme auf die Figuren 2 bis 8 beschrieben.
[0034] Das Fräswalzengehäuse 7A ist ein feststehen-
des Gehäuseteil 7A, das mit dem Maschinenrahmen 1
fest verbunden ist. Die Befestigungselemente für das
Fräswalzengehäuse 7A sind in den Figuren nicht darge-
stellt. In den Figuren ist die Fräswalze 5 durch einen Zy-
linderkörper schematisch dargestellt, der die Spitzen der
Meißel 5A der Fräswalze 5 umschließt. Das Fräswalzen-
gehäuse 7A erstreckt sich zu beiden Seiten über die Brei-
te der Fräswalze 5 hinaus. Es umschließt die Fräswalze
5 bis auf eine Öffnung 11A in Arbeitsrichtung vor der
Fräswalze und eine Öffnung 11B in Arbeitsrichtung hinter
der Fräswalze (Fig. 5). Die in Arbeitsrichtung vordere Öff-
nung 11A wird von einem Abdichtelement verschlossen,
das nachfolgend als Niederhalter 7B bezeichnet wird.
Die hintere Öffnung 11B wird von einem in Arbeitsrich-
tung hinter der Fräswalze angeordneten hinteren Ab-
dichtelement verschlossen, das in den Figuren 1 bis 8
aber nicht dargestellt ist. Dieses Abdichtelement wird
auch als Abstreifer bezeichnet. In den Figuren 1 bis 8
sind auch die seitlichen Abdichtelemente nicht darge-
stellt, die unter der Bezeichnung Kantenschutz bekannt
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sind.
[0035] In Abhängigkeit von der Frästiefe kann der Nie-
derhalter 7B in der Höhe verstellt werden. Die Figuren 2
bis 4 zeigen, wie die Fräswalze in das abzufräsende Ma-
terial in vertikaler Richtung eintaucht. Während die Fräs-
walze in das Material eintaucht, wird der Niederhalter
von einer in Fig. 2 dargestellten ersten Position, in der
der Niederhalter 7B vollständig abgesenkt ist, in eine
zweite Position bewegt, in der der Niederhalter vollstän-
dig angehoben ist (Fig. 4). In dieser Position ist die ma-
ximale Frästiefe erreicht.
[0036] Fig. 3 zeigt eine mittlere Position des Nieder-
halters 7B bei geringerer Frästiefe. Bei dem vorliegenden
Ausführungsbeispiel umschließt das geschlossene
Fräswalzengehäuse 7A zusammen mit dem Niederhal-
ter 7B die Fräswalze 5 über einen Umfangswinkel von
etwa 180°.
[0037] Eine Schnittansicht zeigen die Figuren 5 und 6,
wobei der Niederhalter 7B sich in der angehobenen Po-
sition (Fig. 5) und in der abgesenkten Position (Fig. 6)
befindet. Der Niederhalter 7B verschließt die in Arbeits-
richtung weisende Öffnung zwischen der unteren Kante
27 des Niederhalters 7B und der Oberfläche des abzu-
fräsenden Straßenbelags 13.
[0038] Der Niederhalter 7B weist an der Außenseite
zu beiden Seiten eine sich über den Umfang nach oben
hinaus erstreckende Führungsschiene 15A, 15B auf. Die
Führungsschienen 15A und 15B sind in Aufnahmeele-
menten 16A und 16B geführt, die an dem Maschinen-
rahmen 1 befestigt sind. Die Befestigung der Aufnahme-
elemente ist in Fig. 5 oder Fig. 6 nicht dargestellt.
[0039] Fig. 7 zeigt einen Schnitt durch die Führungs-
schienen 15A, 15B und Aufnahmeelemente 16A, 16B.
Die Aufnahmeelemente 16A, 16B haben einen U-förmi-
gen Querschnitt, in dem die Führungsschienen 15A, 15B
längsverschiebbar geführt sind. Da die Aufnahmeele-
mente 16A, 16B die Führungsschienen 15A, 15B um-
greifen, sind die Führungsschienen in axialer und radialer
Richtung gesichert. Wenn sich der Niederhalter 7B in der
abgesenkten Position befindet, stützen die sich nach
oben erstreckenden Abschnitte der Führungsschienen
15A, 15B an dem Fräswalzengehäuse 7A ab. Dadurch
können auch größere Kräfte aufgenommen werden.
[0040] An der unteren Kante 27 weist der Niederhalter
7B ein sich entlang der unteren Kante erstreckendes
Gleitelement 18 auf, das eine Gleitstange sein kann. Mit
dem Gleitelement 18 gleitet der der Niederhalter 7 auf
der Oberfläche des Straßenbelags 13. Dabei liegt der
Niederhalter 7B allein aufgrund seiner Gewichtskraft auf
dem Straßenbelag auf. Wenn die Fräswalze 5 in den
Straßenbelag in vertikaler Richtung eintaucht, schiebt
sich der Niederhalter 7B in der Führung nach oben.
[0041] Die Straßenfräsmaschine verfügt über eine Ein-
richtung 19 zum Anheben und Absenken des Niederhal-
ters 7B, die eine Kolben/Zylinder-Anordnung 20 auf-
weist. Die Kolben/Zylinder-Anordnung 20 wird mit einer
nur andeutungsweise dargestellten Hydraulikeinheit 21
betrieben, die den Zylinder 20A der Kolben/Zylinder-An-

ordnung 20 mit einer Hydraulikflüssigkeit beaufschlagt
(Fig. 8).
[0042] Der Zylinder 20A der Kolben/Zylinder-Anord-
nung 20 ist gelenkig mit dem Maschinenrahmen 1 und
der Kolben 20B gelenkig mit dem oberen Ende eines U-
förmigen Profilelements 22 verbunden, das an dem Nie-
derhalter 7B befestigt ist. Durch Beaufschlagen des Zy-
linders 20A mit Hydraulikflüssigkeit kann der Niederhal-
ter 7B angehoben und abgesenkt werden.
[0043] Die Einrichtung 19 zum Anheben und Absen-
ken des Niederhalters 7B verfügt weiterhin über eine
Steuereinheit 23 und eine Auswerteinheit 24, die über
eine Datenleitung 25 miteinander verbunden sind. Die
Steuereinheit 23, die mit der Hydraulikeinheit 21 über
eine Steuerleitung 26 verbunden ist, steuert die Hydrau-
likeinheit derart an, dass die Kolben/Zylinder-Anordnung
20 den Niederhalter 7B mit einer vorgegebenen Aufla-
gekraft auf den Boden gedrückt hält. Beispielsweise kann
die Hydraulikeinheit 21 den Kolben in dem Zylinder frei-
geben, so dass der Niederhalter 7B mit seiner Gewichts-
kraft auf dem Boden aufliegt, wenn der Niederhalter 7B
nicht beim Anschlagen an ein Hindernis angehoben wird.
[0044] Darüber hinaus verfügt die Einrichtung 19 zum
Anheben und Absenken des Niederhalters 7B über eine
Messeinheit 26 zum Messen der auf den Niederhalter
7B beim Anschlagen an einem Hindernis einwirkenden
Kraft. Mit der Messeinheit 26 wird nur die horizontale
Kraftkomponente der auf den Niederhalter einwirkenden
Kraft gemessen. Die Auswerteinheit 24 vergleicht die mit
der Messeinheit 26 gemessene Anschlagkraft mit einem
vorgegebenen Grenzwert. Wenn die Anschlagkraft grö-
ßer als der Grenzwert ist, erzeugt die Steuereinheit 23
ein erstes Steuersignal für die Hydraulikeinheit 21 zum
Anheben des Niederhalters 7B, so dass die Hydraulikein-
heit 21 den Kolben 20B der Kolben/Zylinder-Einheit 20
betätigt. Der Niederhalter 7B wird mit der Kolben/Zylin-
derEinheit 20 solange angehoben, bis die gemessene
Anschlagkraft wieder kleiner als der vorgegebene Grenz-
wert ist. Wenn die Anschlagkraft kleiner als der Grenz-
wert ist, erzeugt die Steuereinheit 23 ein zweites Steu-
ersignal für die Hydraulikeinheit 21, mit der die Kol-
ben/Zylinder-Anordnung 20 wieder betätigt wird, um den
Niederhalters 7B so lange wieder abzusenken, bis die
untere Kante 27 des Niederhalters 7B wieder mit der vor-
gegebenen Auflagekraft auf dem Boden aufliegt, oder
der Niederhalter seine momentane Stellung beibehält,
beispielsweise wenn das Hindernis eine Stufe ist. Alter-
nativ kann die Kolben/Zylinder-Anordnung 20 den Nie-
derhalter 7B auch freigeben, so dass sich der Niederhal-
ter aufgrund seiner Gewichtskraft in der Führung nach
unten bewegt oder mit seiner Gewichtskraft auf der Stufe
aufliegt. Da die auf den Niederhalter einwirkende Kraft
mit einem vorgegebenen Grenzwert verglichen wird, ist
ausgeschlossen, dass schon bei kleineren Anschlägen
an dem abzufräsenden Material der Niederhalter in der
Höhe verstellt wird.
[0045] Zum Messen der Anschlagkraft verfügt die
Messeinheit 26 über zwei Sensoren 26A, 26B, die zwi-
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schen den Aufnahmeelementen 16A, 16B und den Füh-
rungsschienen 15A, 15B in dem Bereich angeordnet
sind, in dem sich die Führungsschienen über den Nie-
derhalter 7B nach oben hinaus erstrecken. Die Sensoren
26A, 26B sind mit der Auswerteinheit 24 über Signallei-
tungen 26A’ und 26B’ verbunden. Wenn auf den Nieder-
halter eine im Wesentlichen horizontale Kraft einwirkt,
üben die Enden der Führungsschienen eine Anpress-
kraft auf die Enden der Aufnahmeelemente bzw. inner-
halb des vorhandenen Spiels eine leichte Kippbewegung
aus, die von den beiden Sensoren 26A, 26B gemessen
wird. Die Auswerteinheit 24 wertet die Messsignale bei-
der Sensoren aus. Es können entweder nur das eine
oder andere Messsignal oder beide Messsignale ausge-
wertet werden. Beispielsweise kann ein Mittelwert beider
Messsignale erfolgen. Geeignete Druckmesssensoren
und die Auswertung der Messsignale gehören zum Stand
der Technik. Es ist aber auch möglich, dass die Sensoren
nicht zwischen Aufnahmeelementen 16A, 16B und Füh-
rungsschienen 15A, 15B, sondern an der Außenseite der
Aufnahmeelemente 16A, 16B angeordnet sind, um die
Kippbewegung der Aufnahmeelemente 16A, 16B zu de-
tektieren.
[0046] Zur Unterstützung der Aufwärtsbewegung und
zur Einleitung der Kraft beim Anschlagen an einem Hin-
dernis kann an dem Niederhalter auch eine Gleitkufe 34
vorgesehen sein, die den Niederhalter bei einem An-
schlag an ein Hindernis nach oben schiebt.
[0047] Neben der oben beschriebenen Einrichtung 19
zum Anheben und Absenken des vorderen Abdichtele-
ments kann die Fräsmaschine auch über eine Einrich-
tung zum Anheben und Absenken des in den Figuren 1
bis 8 nicht dargestellten hinteren Abdichtelements oder
der seitlichen Abdichtelemente verfügen, die den glei-
chen Aufbau hat.
[0048] Nachfolgend wird eine alternative Ausfüh-
rungsform der Einrichtung 19 zum Anheben und Absen-
ken eines Abdichtelements unter Bezugnahme auf die
Figuren 9A bis 9C beschrieben. Bei dem Abdichtelement
7A’ kann es sich um ein Abstreifelement einer Fräsma-
schine handeln, die das Fräswalzengehäuse in Arbeits-
richtung hinter der Fräswalze verschließt. Das Abdicht-
element kann aber auch ein Abstreifelement eines Sta-
bilisierers oder Recyclers sein, der das Mischwalzenge-
häuse in Arbeitsrichtung hinter der Mischwalze ver-
schließt. Ein Stabilisierer ist beispielsweise aus der EP
1 012 396 B1 bekannt.
[0049] Bei der unter Bezugnahme auf die Figuren 9A
bis 9C beschriebenen Ausführungsform sind die Teile,
die der Ausführungsform der Figuren 1 bis 8 entspre-
chen, mit denselben Bezugszeichen versehen.
[0050] Das Abdichtelement 7A’, das nachfolgend als
Abstreifelement bezeichnet wird, ist in den Figuren 9A
bis 9C zusammen mit der Kolben/Zylinder-Anordnung
20 nur stark vereinfacht dargestellt. Die Einrichtung 19
zum Anheben und Absenken des Abstreifelements 7A’
umfasst die Steuereinheit 23, die Auswerteinheit 24 und
die Messeinheit 26’ sowie die Hydraulikeinheit 21, die

über Daten- und Steuerleitungen 25, 26 miteinander ver-
bunden sind.
[0051] Bei der Ausführungsform der Figur 9A bis 9C
ist an dem plattenförmigen Abstreifelement 7A’ ein plat-
tenförmiges Anschlagelement 28 befestigt, das eine
Blechplatte sein kann, die sich vorzugsweise über die
gesamte Breite des Abstreifelements erstreckt.
[0052] Das Anschlagelement 28 weist im oberen Be-
reich mehrere im Abstand zueinander angeordnete Boh-
rungen 29 auf, durch die sich in den gleichen Abständen
angeordnete Führungsbolzen 30 erstrecken, die ein Au-
ßengewinde 31 aufweisen. Das Anschlagelement 28 ist
mit dem Abstreifelement 7A’ mit Muttern 33 verschraubt,
wobei zwischen dem Anschlagelement 28 und den Mut-
tern 33 Druckfedern 32 angeordnet sind, so dass das
Anschlagelement 28 federnd gegen das Abstreifelement
7A’ vorgespannt ist. Die Führungsbolzen 30 bilden mit
den Muttern 33 und den Federn 32 eine Linearführung
für das Anschlagelement 28, so dass das Anschlagele-
ment 28 aus der in Fig. 9A gezeigten Position beim An-
schlagen an ein Hindernis in einer der Arbeitsrichtung A
entgegengesetzten Richtung ausweichen kann.
[0053] Fig. 9B zeigt den Augenblick, in dem das An-
schlagelement 28 an einem Hindernis anschlägt. Beim
Anschlagen an das Hindernis wird das Anschlagelement
28 entgegen der Kraft der Druckfedern 31 verschoben,
so dass ein Spalt 35 zwischen Abstreif- und Anschlage-
lement entsteht.
[0054] Die Messeinheit 26’ weist einen oder mehrere
im Abstand zueinander angeordnete Sensoren 26A’ auf.
Die Sensoren 26A’ sind Abstandssensoren, die erken-
nen, wenn das Anschlagelement 28 entgegen der Fahrt-
richtung A nach hinten verschoben wird. Dabei bestimmt
die Kraft der Druckfedern 32 den Grenzwert der Kraft,
die beim Anschlagen des Anschlagselements an einem
Hindernis einwirken muss, um ein Steuersignal zum An-
heben des Abstreifelements 7A’ zu erzeugen. Die Steu-
ereinheit 23 erzeugt in dem Augenblick des Anschlagens
ein erstes Steuersignal für die Hydraulikeinheit 21, die
die Kolben/Zylinder-Anordnung 20 betätigt, so dass das
Abstreifelement 7A’ sofort angehoben wird.
[0055] Fig. 9C zeigt die Position, in der sich die untere
Kante des Abstreifelements 7A’ genau auf der Höhe des
Hindernisses befindet. In diesem Augenblick können die
Druckfedern 32 das Anschlagelement 28 wieder gegen
das Abstreifelement 7A’ drücken.
[0056] Wenn der oder die Sensoren 26A’ wieder er-
kennen, dass das Anschlagelement 28 an dem Abstreif-
element 7A’ anliegt (Fig. 9A), erzeugt die Steuereinheit
22 ein zweites Steuersignal für die Hydraulikeinheit 21,
so dass die Kolben/Zylinder-Anordnung 20 das Abstreif-
element 7A’ mit einer vorgegebenen Auflagekraft auf den
Boden drückt.
[0057] Über die gesamte Breite der Arbeitswalze, bei
der es sich um eine Fräs- oder Mischwalze handeln kann,
können auch mehrere, vorzugsweise zwei der in den Fi-
guren 9A bis 9C beschriebenen Baugruppen nebenein-
ander angeordnet sein. Eine Aufteilung des Abstreifele-
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ments in mehrere Segmente bietet insbesondere bei der
Einfahrt in Kurven Vorteile, wenn nur einer der beiden
Segmente angehoben werden müssen.
[0058] Bei dem automatisch in der Höhe verstellbaren
Abdichtelement kann es sich auch um einen oder beide
der seitlichen Abdichtelemente handeln, die als Kanten-
schutz bezeichnet werden. Die Figuren 10A und 10B zei-
gen in stark vereinfachter Darstellung den linken oder
rechten Kantenschutz, der sich in Arbeitsrichtung er-
streckt. Der Kantenschutz 36 ist ein plattenförmiges Ele-
ment, das zwischen seitlichen Anschlägen 37 leicht pen-
delnd in der Höhe verstellbar geführt ist. In den Figuren
10A und 10B sind die seitlichen Anschläge 37, die an
seitlichen Führungen 38 des Maschinenrahmens an-
schlagen, nur andeutungsweise dargestellt.
[0059] Die Einrichtung zum Anheben und Absenken
des Kantenschutzes weist eine Kolben/Zylinder-Anord-
nung 39 auf, die von der in den Figuren nicht dargestell-
ten Hydraulikeinheit betrieben wird, um den Zylinder 39A
der Kolben/Zylinder-Anordnung 39 mit einer Hydraulik-
flüssigkeit zu beaufschlagen. Der Zylinder 39A der Kol-
ben/Zylinder-Anordnung 39 ist gelenkig mit dem nicht
dargestellten Maschinenrahmen und der Kolben 39B ge-
lenkig mit dem Kantenschutz 36 verbunden. Durch Be-
aufschlagen des Zylinders 39A mit Hydraulikflüssigkeit
kann der Kantenschutz angehoben und abgesenkt wer-
den.
[0060] Der Kantenschutz 36 ist mit einer Vorspannein-
richtung 40 in Arbeitsrichtung A federnd vorgespannt.
Die Vorspanneinrichtung 40 weist eine am Kantenschutz
36 vorgesehene Führung 41 und ein am Maschinenrah-
men vorgesehenes Element 42 auf, wobei das am Ma-
schinenrahmen vorgesehene Element 42 mit der Füh-
rung 41 in bzw. entgegen der Arbeitsrichtung A längs-
verschiebbar geführt ist. Der Kantenschutz 36 ist mit ei-
ner Druckfeder 43 in Arbeitsrichtung vorgespannt, die
sich mit dem einen Ende an dem Kantenschutz 36 und
dem anderen Ende an dem am Maschinenrahmen vor-
gesehenen Element 42 abstützt.
[0061] Fig. 10A zeigt den Kantenschutz 36 in der vor-
gespannten Ausgangsstellung vor dem Anschlagen an
ein Hindernis. Beim Anschlagen an ein Hindernis wird
auf den Kantenschutz eine im Wesentlichen horizontale
Kraft F, die eine frontale oder auch seitliche Kraftkom-
ponente haben kann, ausgeübt. Der federnd vorge-
spannte Kantenschutz 36 weicht dann entgegen der Ar-
beitsrichtung A aus, so dass die Druckfeder 43 zusam-
mengedrückt wird (Fig. 10B). Dabei verschiebt sich der
Kantenschutz 36 um eine bestimmte Wegstrecke. Die
Verschiebung um die vorgegebene Wegstrecke wird mit
einem Sensor 44 detektiert, so dass ein Steuersignal für
die Hydraulikeinheit erzeugt wird, die den Hydraulikzy-
linder 39 zum Anheben des Kantenschutzes betätigt. Der
Kantenschutz 36 wird solange angehoben, bis das Hin-
dernis überwunden ist. Wenn das Hindernis überwunden
ist, schiebt sich der Kantenschutz aufgrund der Rück-
stellkraft der Druckfeder 43 wieder in die Ausgangsposi-
tion zurück, wobei der Kantenschutz wieder abgesenkt

wird. Dabei bestimmt die Rückstellkraft der Druckfeder
43 die Anschlagkraft, bei der der Kantenschutz automa-
tisch angehoben wird.
[0062] Fig. 11 zeigt einen vereinfachten Hydraulik-
schaltplan, der den Hydraulikzylinder 45 zum Anheben
oder Absenken eines nicht dargestellten Niederhalters
oder Kantenschutzes zeigt. Während des Vorschubs der
Baumaschine befindet sich der Niederhalter oder Kan-
tenschutz in einer Schwimmstellung, so dass der Nie-
derhalter oder Kantenschutz mit einer vorgegebenen
Auflagekraft auf dem Boden aufliegt. Das Hydraulikventil
46 der Hydraulikeinheit verbindet in der Schwimmstel-
lung über die an den Zylinderanschlüssen angeschlos-
senen Hydraulikleitungen 47, 48 den oberen und unteren
Zylinderraum 45A und 45B des Hydraulikzylinders 45
zum Anheben und Absenken des Niederhalter oder Kan-
tenschutzes mit einem nicht dargestellten Hydrauliktank,
so dass die Kammern nicht mit dem Systemdruck beauf-
schlagt werden. Bei dem Hydraulikventil 46 handelt es
sich um ein 4/3 Wegeventil. Die zum dem Ventil führen-
den Hydraulikleitungen sind in Fig. 11 der Einfachheit
halber nicht dargestellt. Da auf den Zylinder keine spe-
zifische Hydraulikkraft wirkt, kann sich der Kolben in dem
Zylinder verschieben, so dass sich der Niederhalter oder
Kantenschutz aufgrund seiner Gewichtskraft nach unten
bewegt. Bei gleichem Druck in beiden Zylinderräumen
kann diese Bewegung nach unten bei einer entsprechen-
den Ausbildung der wirksamen Anlageflächen des Hy-
draulikzylinders noch unterstützt werden, wenn beide
Kammern in der Schwimmstellung mit einem Druck be-
aufschlagt sind, der vorzugsweise aber nicht dem Sys-
temdruck entspricht. Durch Umschalten des Hydraulik-
ventils 46 kann jeweils die eine oder andere Hydraulik-
leitung 47 48 mit dem Systemdruck beaufschlagt werden
(Druckleitung) oder mit dem Tank verbunden werden
(Tankleitung), so dass der Kolben nach oben oder unten
gefahren wird.
[0063] Die Betätigung des Hydraulikventils 46 erfolgt
in Abhängigkeit von der gemessenen Anschlagkraft mit
der Steuereinheit, die in Fig. 11 nicht dargestellt ist. Beim
Anschlagen an ein Hindernis erzeugt die Steuereinheit
ein erstes Steuersignal zum Ansteuern des Hydraulik-
ventils 46, so dass der untere Zylinderraum 45B mit der
Druckleitung und der obere Zylinderraum 54A mit der
Tankleitung verbunden werden, wodurch der Niederhal-
ter oder Kantenschutz angehoben wird. Wenn die ge-
messene Kraft unterhalb des vorgegebenen Grenzwerts
liegt, erzeugt die Steuereinheit ein zweites Steuersignal ,
so dass das Hydraulikventil 46 wieder in die Schwimm-
stellung geschaltet wird, die in Fig. 11 gezeigt ist, so dass
der Niederhalter oder Kantenschutz wieder absinkt. Eine
alternative Ausführungsform sieht vor, dass das Hydrau-
likventil 46 den oberen Zylinderraum 45A mit der Druck-
leitung und den unteren Zylinderraum 45B mit der Tan-
kleitung verbindet, so dass der Niederhalter oder Kan-
tenschutz nach unten gedrückt wird, bis der Niederhalter
oder Kantenschutz auf dem Boden auftrifft. Erst dann
schaltet die Steuereinheit den Niederhalter wieder in die
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Schwimmstellung um.
[0064] Fig. 12 zeigt den Hydraulikschaltplan einer wei-
teren Ausführungsform der Hydrauliksteuerung. Diese
Ausführungsform unterscheidet sich von dem Ausfüh-
rungsbeispiel nach Fig. 11 dadurch, dass zum Anheben
und Absenken des nicht dargestellten Abdichtelements
zwei Zylinder-Kolben-Anordnungen 49 und 50 vorgese-
hen sind. Ein weiterer Unterschied liegt in einer zusätz-
lichen Hydraulikeinheit 51, mit der eine definierte An-
druckkraft, die größer als die Gewichtskraft des Abdich-
telements aber kleiner als die maximale Arbeitskraft der
jeweiligen Kolben-Zylinder-Anordnung ist, auf das Ab-
dichtelement ausgeübt wird. Diese Andruckkraft, mit der
das Abdichtelement auf den Boden gedrückt wird, er-
weist sich insbesondere bei einem Abstreifer als vorteil-
haft, da ein Abstreifer auch bei Unebenheiten den Kon-
takt zum Boden beibehalten soll. Bei der alternativen
Ausführungsform sind die oberen Zylinderräume 49A,
50A der beiden Kolben-Zylinder-Anordnungen 49, 50
über eine erste Hydraulikleitung 51 und die unteren Zy-
linderräume 49B, 50B der Kolben-Zylinder-Anordnun-
gen 49, 50 über eine zweite Hydraulikleitung 52 kurzge-
schlossen. Von der ersten Hydraulikleitung 51 führt eine
dritte Hydraulikleitung 53 und von der zweiten Hydrau-
likleitung 52 führt eine vierte Hydraulikleitung 54 zu ei-
nem Hydraulikventil 55. Zum Anheben des nicht darge-
stellten Niederhalters werden die dritte Hydraulikleitung
53 mit einer nicht dargestellten Tankleitung und die vierte
Hydraulikleitung 54 mit einer nicht dargestellten Druck-
leitung verbunden. Hierzu betätigt die nicht dargestellte
Steuereinheit das Hydraulikventil 55. Während des Vor-
schubs der Baumaschine werden die Enden der dritten
und vierten Hydraulikleitung 53, 54 verschlossen, wozu
das Hydraulikventil in die in Fig. 12 gezeigte Stellung
gebracht wird. Dabei ist die dritte Hydraulikleitung 53 mit
der Druckleitung 56 und die vierte Hydraulikleitung 54
mit der Tankleitung 57 der zusätzlichen Hydraulikeinheit
51 verbunden, so dass der Niederhalter mit der vorge-
gebenen Andruckkraft auf den Boden gedrückt wird. Da
die Andruckkraft kleiner als die maximale Arbeitskraft der
Kolben-Zylinder-Anordnung sein soll, ist der Druck in der
Druckleitung 56 kleiner als der Systemdruck, mit dem die
Kolben-Zylinder-Anordnungen betätigt werden. Bei der
Detektion eines Hindernisses erzeugt die nicht darge-
stellte Steuereinheit wieder ein Steuersignal zur Betäti-
gung des Hydraulikventils 55 derart, dass der Niederhal-
ter solange angehoben wird, bis das Hindernis überwun-
den ist.
[0065] Fig. 13 zeigt in stark vereinfachter schemati-
scher Darstellung ein Ausführungsbeispiel der Steue-
rung eines Überlastschutzes für einen Abstreifer 58, ei-
nen Niederhalter 59 und einen Kantenschutz 60. Dem
Abstreifer, Niederhalter oder Kantenschutz ist jeweils ei-
ne Messeinheit 58A, 59A, 60A zugeordnet, die jeweils
über eine Signalleitung 61 mit einer zentralen Steuer-
und Auswerteinheit 65 verbunden ist. Die Steuer-und
Auswerteinheit 65 steuert über Signalleitungen 62 in Ab-
hängigkeit von der mit der jeweiligen Messeinheit 58A,

59A, 60A gemessenen Anschlagkraft das dem Abstrei-
fer, Niederhalter oder Kantenschutz zugeordnete Hy-
draulikventil 58B, 59B, 60B an, mit dem die dem Abstrei-
fer, Niederhalter und Kantenschutz zugeordnete Kolben-
Zylinder-Anordnung betätigt wird, die in Fig. 13 nicht dar-
gestellt ist. Darüber hinaus ist eine Bedieneinheit vorge-
sehen 63, die über eine Datenleitung 64 mit der Steuer-
und Auswerteinheit 65 verbunden ist. Mit der Bedienein-
heit 63 kann der Maschinenführer den automatischen
Überlastschutz ausschalten und die Abdichtelemente
58, 59, 60 von Hand in der Höhe verstellen.

Patentansprüche

1. Selbstfahrende Baumaschine, insbesondere Stra-
ßenfräsmaschine, Recycler oder Stabilisierer, mit ei-
nem Maschinenrahmen (1) und einer Arbeitseinrich-
tung (4), wobei die Arbeitseinrichtung (4) eine Ar-
beitswalze (5) und ein die Arbeitswalze umschlie-
ßendes Walzengehäuse (7A) aufweist, das von min-
destens einem Abdichtelement (7B, 7A’, 36) zum Bo-
den hin verschlossen wird, und mindestens einer
Einrichtung (19) zum Anheben und Absenken des
mindestens einen Abdichtelements, die derart aus-
gebildet ist, dass das Abdichtelement mit einer vor-
gegebenen Auflagekraft auf dem Boden aufliegt,
wenn das Abdichtelement nicht angehoben wird,
dadurch gekennzeichnet, dass
die mindestens eine Einrichtung (19) zum Anheben
und Absenken des mindestens einen Abdichtele-
ments (7B, 7A’, 36) eine Messeinheit (26, 26’) auf-
weist, die derart ausgebildet ist, dass die Messein-
heit eine beim Anstoßen des Abdichtelements an
einem Hindernis auf das Abdichtelement wirkende
Kraftkomponente misst, die eine im Wesentlichen
horizontale Kraftkomponente ist,
und eine Steuereinheit (23) aufweist, die derart aus-
gebildet ist, dass die Steuereinheit ein Steuersignal
zum Anheben des Abdichtelements erzeugt, wenn
die mit der Messeinheit gemessenen Kraftkompo-
nente größer als ein vorgegebener Grenzwert ist, so
dass das Abdichtelement angehoben wird.

2. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit (23)
derart ausgebildet ist, dass die Steuereinheit ein
zweites Steuersignal erzeugt, wenn die Kraftkompo-
nente kleiner als der vorgegebene Grenzwert ist, so
dass das Abdichtelement seine Stellung beibehalten
kann oder sich absenken kann und dann mit der vor-
gegebenen Auflagekraft auf dem Boden aufliegt.

3. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 1 oder
2, dadurch gekennzeichnet, dass das Abdichtele-
ment ein in Arbeitsrichtung der Baumaschine vor der
Arbeitswalze (5) angeordnetes vorderes Abdichte-
lement (7B) ist.
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4. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 1 oder
2, dadurch gekennzeichnet, dass das Abdichtele-
ment ein in Arbeitsrichtung der Baumaschine hinter
der Arbeitswalze (5) angeordnetes hinteres Abdich-
telement (7A’) ist.

5. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 1 oder
2, dadurch gekennzeichnet, dass das Abdichtele-
ment ein sich in Arbeitsrichtung der Baumaschine
erstreckendes seitliches Abdichtelement (36) ist.

6. Selbstfahrende Baumaschine nach einem der An-
sprüche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass
die Einrichtung (19) zum Anheben und Absenken
des Abdichtelements (7B, 7A’, 36) mindestens eine
Kolben/Zylinder-Anordnung (20) aufweist, wobei der
Zylinder (20A) gelenkig mit dem Maschinenrahmen
(1) und der Kolben (20B) gelenkig mit dem Abdich-
telement oder der Zylinder gelenkig mit dem Abdich-
telement und der Kolben gelenkig mit dem Maschi-
nenrahmen verbunden ist.

7. Selbstfahrende Baumaschine nach einem der An-
sprüche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass
das Abdichtelement (7B, 7A’, 36) mindestens ein An-
schlagelement (28) aufweist, das sich über die un-
tere Kante des Abdichtelements hinaus nach unten
erstreckt.

8. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 7, da-
durch gekennzeichnet, dass das Anschlagele-
ment (28) ein plattenförmiges Anschlagelement ist.

9. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 7 oder
8, dadurch gekennzeichnet, dass ein oberer Ab-
schnitt des Anschlagelements (28) an dem Abdich-
telement (7B, 7A’, 36) unter einer federnden Vor-
spannung befestigt ist, so dass das Anschlagele-
ment beim Anschlagen an ein Hindernis aus einer
ersten Position, in der der obere Abschnitt des An-
schlagelements an dem Abdichtelement anliegt, ent-
gegen der federnden Vorspannung in eine zweite
Position verschoben wird, in der der obere Abschnitt
des Anschlagelements von dem Abdichtelement ab-
steht.

10. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 9, da-
durch gekennzeichnet, dass der obere Abschnitt
des Anschlagelements (28) in einer Richtung entge-
gen der Arbeitsrichtung der Baumaschine ver-
schiebbar geführt ist.

11. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 9 oder
10, dadurch gekennzeichnet, dass der obere Ab-
schnitt des Anschlagelements (28) auf einer Achse
verschiebbar geführt ist, die senkrecht auf der Ebene
des Abdichtelements (7B, 7A’, 36) steht.

12. Selbstfahrende Baumaschine nach einem der An-
sprüche 7 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass
an dem Abdichtelement (7B, 7A’) mindestens ein
Führungsbolzen (30) vorgesehen ist, der sich durch
eine Bohrung (29) in dem Anschlagelement (28) er-
streckt.

13. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 12,
dadurch gekennzeichnet, dass der Führungsbol-
zen (30) ein Schraubgewinde (31) aufweist und das
Anschlagelement (28) mit einer Schraube (33) ver-
schraubt ist, wobei zwischen der Schraube und dem
Anschlagelement eine Feder (32) angeordnet ist.

14. Selbstfahrende Baumaschine nach einem der An-
sprüche 1 bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass
die Messeinheit (26, 26’) mindestens einen die Stel-
lung des Anschlagelements (28) erkennenden Sen-
sor (26A, 26B; 26A’) aufweist.

15. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 14,
dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor (26A’)
ein Abstandssensor ist, der den Abstand zwischen
dem Abdichtelement (7A’) und dem Anschlagele-
ment (28) misst.

16. Selbstfahrende Baumaschine nach einem der An-
sprüche 1 bis 15, dadurch gekennzeichnet, dass
das Walzengehäuse (7A) von zwei in Arbeitsrich-
tung der Baumaschine hinter der Arbeitswalze an-
geordneten hinteren Abdichtelementen (7A’) ver-
schlossen ist, wobei zwei Einrichtungen (19) zum
Anheben und Absenken des Abdichtelements vor-
gesehen sind, so dass die beiden Abdichtelemente
beim Anschlagen an ein Hindernis unabhängig von-
einander angehoben werden.

17. Selbstfahrende Baumaschine nach einem der An-
sprüche 1 bis 16, dadurch gekennzeichnet, dass
die Baumaschine eine Straßenfräsmaschine ist, wo-
bei die Arbeitswalze eine Fräswalze (5) ist.

18. Verfahren zum Ansteuern eines höhenverstellbaren
Abdichtelements (7B, 7A’, 36), das ein Walzenge-
häuse (7A) einer selbstfahrende Baumaschine, ins-
besondere Straßenfräsmaschine, Recycler oder
Stabilisierer, zum Boden hin verschließt,
wobei das Abdichtelement mit einer vorgegebenen
Auflagekraft auf dem Boden aufliegt,
dadurch gekennzeichnet, dass
eine beim Anstoßen des Abdichtelements an einem
Hindernis auf das Abdichtelement wirkende Kraft-
komponente gemessen wird, die eine im Wesentli-
chen horizontale Kraftkomponente ist, und das Ab-
dichtelement angehoben wird, wenn die gemessene
Kraftkomponente größer als ein vorgegebener
Grenzwert ist.
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19. Verfahren nach Anspruch 18, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Abdichtelement in einen Be-
triebsmodus gebracht wird, in dem das Abdichtele-
ment seine Stellung beibehalten kann oder sich ab-
senken kann, wenn die Kraftkomponente kleiner als
der vorgegebene Grenzwert ist und dann mit der vor-
gegebenen Auflagekraft auf dem Boden aufliegt.

Claims

1. Self-propelled construction machine, in particular
road milling machine, recycler or stabiliser, with a
machine frame (1) and an operating mechanism (4),
wherein the operating mechanism (4) comprises an
operating drum (5) and a drum housing surrounding
the operating drum (7A), that is closed off to the
ground by at least one sealing element (7B; 7A’, 36),
and at least one mechanism (19) for raising and low-
ering the at least one sealing element, which is con-
figured so that the sealing element contacts the
ground with a predetermined contact force, when the
sealing element is not raised,
characterised in that
the at least one mechanism (19) for raising and low-
ering the at least one sealing element (7B, 7A’, 36)
has a measuring unit (26, 26’), which is configured
so that the measuring unit measures a force com-
ponent acting on the sealing element when it en-
counters an obstacle, which force component being
a substantially horizontal force component, and a
control unit (23), which is configured so that the con-
trol unit generates a control signal for raising the seal-
ing element when the force component measured
by the measuring unit is greater than a predeter-
mined limit value, so that the sealing element is
raised.

2. Self-propelled construction machine in accordance
with Claim 1, characterised in that the control unit
(23) is configured so that the control unit generates
a second signal when the force component is less
than the predetermined limit value, so that the seal-
ing element maintains its position or can be lowered
and then rest on the ground with the predetermined
contact force.

3. Self-propelled construction machine in accordance
with claim 1 or 2, characterised in that the sealing
element is a front sealing element (7B) positioned,
when seen in the operating direction of the construc-
tion machine, in front of the operating drum (5).

4. Self-propelled construction machine in accordance
with Claim 1 or 2, characterised in that the sealing
element is a rear sealing element (7A’) positioned,
when seen in the operating direction of the construc-
tion machine, behind the operating drum (5).

5. Self-propelled construction machine in accordance
with Claim 1 or 2, characterised in that the sealing
element is a lateral sealing element (36) extending
in the operating direction of the construction ma-
chine.

6. Self-propelled construction machine in accordance
with one of the claims 1 to 5, characterised in that
the mechanism (19) for raising and lowering the seal-
ing element (7B, 7A’, 36) comprises at least one pis-
ton/cylinder arrangement (20), wherein the cylinder
(20A) has an articulated connection to the machine
frame (1) and the piston (20B) has an articulated
connection to the sealing element or the cylinder has
an articulated connection to the sealing element and
the piston has an articulated connection to the ma-
chine frame.

7. Self-propelled construction machine in accordance
with one of the claims 1 to 6, characterised in that
the sealing element (7B, 7A’, 36) has at least one
impact element (28), which extends downwards over
the lower edge of the sealing element.

8. Self-propelled construction machine in accordance
with claim 7, characterised in that the impact ele-
ment (28) is a plate-like impact element.

9. Self-propelled construction machine in accordance
with claim 7 or 8, characterised in that an upper
part of the impact element (28) is fastened to the
sealing element (7B, 7A’, 36) under a spring preload,
so that, on striking an obstacle, the impact element
is displaced against the spring preload from a first
position, in which the upper part of the impact ele-
ment is in contact with the sealing element, into a
second position, in which the upper part of the impact
element is spaced from the sealing element.

10. Self-propelled construction machine in accordance
with claim 9, characterised in that the upper part
of the impact element (28) is displaceably guided in
a direction opposite to the operating direction of the
construction machine.

11. Self-propelled construction machine in accordance
with claim 9 or 10, characterised in that the upper
part of the impact element (28) is guided displacea-
bly on an axis that is perpendicular to the plane of
the sealing element (7B, 7A’, 36).

12. Self-propelled construction machine in accordance
with one of the claims 7 to 11, characterised in that
at least one guide pin (30) is provided on the sealing
element (7B, 7A’), which extends through a hole (29)
in the impact element (28).

13. Self-propelled construction machine in accordance
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with claim 12, characterised in that the guide pin
(30) has a screw thread (31) and the impact element
(28) is screwed on with a screw (33), wherein the
spring (32) is positioned between the screw and the
impact element.

14. Self-propelled construction machine in accordance
with one of the claims 1 to 13, characterised in that
the measuring unit (26, 26’) has at least one sensor
(26A, 26B; 26A’) detecting the position of the impact
element (28).

15. Self-propelled construction machine in accordance
with claim 14, characterised in that the sensor
(26A’) is a distance sensor, which measures the dis-
tance between the sealing element (7A’) and the im-
pact element (28).

16. Self-propelled construction machine in accordance
with one of the claims 1 to 15, characterised in that
the drum housing (7A) is closed off by two rear seal-
ing elements (7A’) positioned behind the operating
drum when seen in the operating direction of the con-
struction machine, wherein two mechanisms (19)
are provided for raising and lowering the sealing el-
ement, so that the two sealing elements are raised
independently of one another on impact with an ob-
stacle.

17. Self-propelled construction machine in accordance
with one of the claims 1 to 16, characterised in that
the construction machine is a road milling machine,
wherein the operating drum is a milling drum (5).

18. Method for control of a height-adjustable sealing el-
ement (7B, 7A’, 36), that closes off a drum housing
(7A) of a self-propelling construction machine, in par-
ticular road milling machine, recycler or stabiliser,
from the ground, wherein the sealing element rests
on the ground with a predetermined contact force,
characterised in that
when the sealing element encounters an obstacle,
a force component acting on the sealing element is
measured, which force component being a substan-
tially horizontal force component, and the sealing el-
ement is raised when the measured force compo-
nent is greater a predetermined limit value.

19. Method in accordance with claim 18, characterised
in that the sealing element is put into an operating
mode in which the sealing element can maintain its
position or can be lowered when the force compo-
nent is smaller than the predetermined limit value
and then rests on the ground with the predetermined
contact force.

Revendications

1. Engin de construction automoteur, en particulier frai-
seuse routière, recycleur ou stabilisateur, avec un
bâti de machine (1) et un dispositif de travail (4),
dans lequel le dispositif de travail (4) présente un
cylindre de travail (5) et un boîtier de cylindre (7A)
entourant le cylindre de travail, qui est fermé par au
moins un élément d’étanchéification (7B, 7A’, 36) en
direction du sol, et au moins un dispositif (19) servant
à soulever et à abaisser l’au moins un élément
d’étanchéification, qui est réalisé de telle manière
que l’élément d’étanchéification repose sur le sol par
une force d’appui spécifiée quand l’élément d’étan-
chéification n’est pas soulevé,
caractérisé en ce que
l’au moins un dispositif (19) servant à soulever et à
abaisser l’au moins un élément d’étanchéification
(7B, 7A’, 36) présente une unité de mesure (26, 26’),
qui est réalisée de telle manière que l’unité de me-
sure mesure une composante de force agissant sur
l’élément d’étanchéification lors de l’impact de l’élé-
ment d’étanchéification contre un obstacle, qui est
une force de composant sensiblement horizontale,
et présente une unité de commande (23), qui est
réalisée de telle manière que l’unité de commande
génère un signal de commande servant à soulever
l’élément d’étanchéification quand la composante de
force mesurée avec l’unité de mesure est supérieure
à une valeur limite spécifiée de sorte que l’élément
d’étanchéification soit soulevé.

2. Engin de construction automoteur selon la revendi-
cation 1, caractérisé en ce que l’unité de comman-
de (23) est réalisée de telle manière que l’unité de
commande génère un deuxième signal de comman-
de, quand la composante de force est inférieure à la
valeur limite spécifiée de sorte que l’élément d’étan-
chéification puisse conserver sa position ou puisse
s’abaisser et reposer alors sur le sol avec la force
d’appui spécifiée.

3. Engin de construction automoteur selon la revendi-
cation 1 ou 2, caractérisé en ce que l’élément
d’étanchéification est un élément d’étanchéification
avant (7B) disposé avant le cylindre de travail (5)
dans une direction de travail de l’engin de construc-
tion.

4. Engin de construction automoteur selon la revendi-
cation 1 ou 2, caractérisé en ce que l’élément
d’étanchéification est un élément d’étanchéification
arrière (7A’) disposé derrière le cylindre de travail
(5) dans la direction de travail de l’engin de cons-
truction.

5. Engin de construction automoteur selon la revendi-
cation 1 ou 2, caractérisé en ce que l’élément
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d’étanchéification est un élément d’étanchéification
latéral (36) s’étendant dans la direction de travail de
l’engin de construction.

6. Engin de construction automoteur selon l’une quel-
conque des revendications 1 à 5, caractérisé en ce
que le dispositif (19) servant à soulever et à abaisser
l’élément d’étanchéification (7B, 7A’, 36) présente
au moins un ensemble piston-cylindre (20), dans le-
quel le cylindre (20A) est relié de manière articulée
au bâti de machine (1) et le piston (20B) est relié de
manière articulée à l’élément d’étanchéification ou
le cylindre est relié de manière articulée à l’élément
d’étanchéification et le piston est relié de manière
articulée au bâti de machine.

7. Engin de construction automoteur selon l’une quel-
conque des revendications 1 à 6, caractérisé en ce
que l’élément d’étanchéification (7B, 7A’, 36) pré-
sente au moins un élément de butée (28), qui s’étend
vers le bas au-delà de l’arête inférieure de l’élément
d’étanchéification.

8. Engin de construction automoteur selon la revendi-
cation 7, caractérisé en ce que l’élément de butée
(28) est un élément de butée en forme de plaque.

9. Engin de construction automoteur selon la revendi-
cation 7 ou 8, caractérisé en ce qu’une section su-
périeure de l’élément de butée (28) est fixée au ni-
veau de l’élément d’étanchéification (7B, 7A’, 36)
sous une précontrainte élastique, de sorte que l’élé-
ment de butée soit coulissé, lors de l’impact contre
un obstacle depuis une première position, dans la-
quelle la section supérieure de l’élément de butée
repose au niveau de l’élément d’étanchéification,
dans le sens opposé à la précontrainte élastique
dans une deuxième position, dans laquelle la section
supérieure de l’élément de butée dépasse de l’élé-
ment d’étanchéification.

10. Engin de construction automoteur selon la revendi-
cation 9, caractérisé en ce que la section supérieu-
re de l’élément de butée (28) est guidée de manière
à pouvoir coulisser dans une direction à l’opposé de
la direction de travail de l’engin de construction.

11. Engin de construction automoteur selon la revendi-
cation 9 ou 10, caractérisé en ce que la section
supérieure de l’élément de butée (28) est guidée de
manière à pouvoir coulisser sur un axe, qui se trouve
de manière perpendiculaire sur le niveau de l’élé-
ment d’étanchéification (7B, 7A’, 36).

12. Engin de construction automoteur selon l’une quel-
conque des revendications 7 à 11, caractérisé en
ce qu’est prévu au niveau de l’élément d’étanchéi-
fication (7B, 7A’) au moins un boulon de guidage

(30), qui s’étend dans l’élément de butée (28) à tra-
vers un alésage (29).

13. Engin de construction automoteur selon la revendi-
cation 12, caractérisé en ce que le boulon de gui-
dage (30) présente un filetage de vis (31) et l’élément
de butée (28) est vissé avec une vis (33), dans lequel
un ressort (32) est disposé entre la vis et l’élément
de butée.

14. Engin de construction automoteur selon l’une quel-
conque des revendications 1 à 13, caractérisé en
ce que l’unité de mesure (26, 26’) présente au moins
un capteur (26A, 26B ; 26A’) identifiant la position
de l’élément de butée (28).

15. Engin de construction automoteur selon la revendi-
cation 14, caractérisé en ce que le capteur (26A’)
est un capteur d’espacement, qui mesure l’espace-
ment entre l’élément d’étanchéification (7A’) et l’élé-
ment de butée (28).

16. Engin de construction automoteur selon l’une quel-
conque des revendications 1 à 15, caractérisé en
ce que le boîtier de cylindre (7A) est fermé par deux
éléments d’étanchéification arrière (7A’) disposés
derrière le cylindre de travail dans la direction de
travail de l’engin de construction, dans lequel deux
dispositifs (19) servant à soulever et à abaisser l’élé-
ment d’étanchéification sont prévus de sorte que les
deux éléments d’étanchéification soient soulevés in-
dépendamment l’un de l’autre lors de l’impact contre
un obstacle.

17. Engin de construction automoteur selon l’une quel-
conque des revendications 1 à 16, caractérisé en
ce que l’engin de construction est une fraiseuse rou-
tière, dans lequel le cylindre de travail est un cylindre
de fraisage (5).

18. Procédé servant à piloter un élément d’étanchéifica-
tion (7B, 7A’, 36) ajustable en hauteur, qui ferme en
direction du sol un boîtier de cylindre (7A) d’un engin
de construction automoteur, en particulier d’une frai-
seuse routière, d’un recycleur ou d’un stabilisateur,
dans lequel l’élément d’étanchéification repose sur
le sol avec une force d’appui spécifiée,
caractérisé en ce que
une composante de force agissant sur l’élément
d’étanchéification lors de l’impact de l’élément
d’étanchéification contre un obstacle est mesurée,
qui est une composante de force sensiblement ho-
rizontale, et l’élément d’étanchéification est soulevé
quand la composante de force mesurée est supé-
rieure à une valeur limite spécifiée.

19. Procédé selon la revendication 18, caractérisé en
ce que l’élément d’étanchéification est amené dans

23 24 



EP 2 708 650 B1

14

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

un mode de fonctionnement, dans lequel l’élément
d’étanchéification peut conserver sa position ou peut
s’abaisser quand la composante de force est infé-
rieure à la valeur limite spécifiée et repose alors sur
le sol avec la force d’appui spécifiée.
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