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(54) VERFAHREN ZUM BEARBEITEN VON BODENBELAGEN, SOWIE SELBSTFAHRENDE

BAUMASCHINE

(567)  Beieiner Selbstfahrende Baumaschine zum Be-
arbeiten von Bodenbelagen, mit

- zumindest einem Maschinenrahmen,

- zumindest einer héhenverstellbaren, von zumindest ei-
ner Antriebseinheit angetriebenen Fraswalze zum Bear-
beiten des Bodenbelags in einem Arbeitsbetrieb,

- zumindest einer Steuereinrichtung zum Uberwachen

und Steuern der Frastiefe der Fraswalze und der Ge-

schwindigkeit der Baumaschine,

ist vorgesehen, dass eine Uberwachungseinrichtung ei-
ne Unterbrechung des Arbeitsbetriebs detektiert und bei
Detektion der Unterbrechung des Arbeitsbetriebs ein Si-
gnal zum Unterbrechen des Antriebs der Fraswalze ab-
gibt.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Bear-
beiten von Bodenbeldgen, sowie eine selbstfahrende
Baumaschine, insbesondere eine Stralenfrase, Boden-
stabilisierer, Recycler oder Surface Miner nach dem
Oberbegriff der Anspriiche 1 und 10.

[0002] Selbstfahrende Baumaschinen zum Bearbei-
ten von Bodenbelagen sind beispielsweise aus der DE
10 2006 024 123 B4 bekannt. Die darin beschriebene
selbstfahrende Baumaschine weist einen Maschinen-
rahmen, sowie eine hohenverstellbare Fraswalze zum
Bearbeiten eines Bodenbelags auf. Die Fraswalze wird
von einer Antriebseinheit angetrieben. Eine solche Bau-
maschine weist eine Steuereinrichtung zum Uberwa-
chen und Steuern der Frastiefe der Fraswalze und der
Geschwindigkeit der Baumaschine auf.

[0003] Bei derartigen Baumaschinen ist es bspw. be-
kannt, dass die Antriebseinheit die Fraswalze Uber ein
Zugmittelgetriebe antreibt und der Antrieb Fraswalze
Uiber eine bspw. mechanische Kupplung geschaltet wer-
den kann.

[0004] Es kann aber auch vorgesehen sein die Fras-
walze mittels Hydraulikmotoren oder Elektromotoren an-
zutreiben.

[0005] Nunmehr besteht jedoch zunehmend Bedarf,
Energie und Kraftstoff bei der Bearbeitung von Boden-
beldgen einzusparen und somit einen umweltfreundli-
cheren Betrieb zu ermdglichen.

[0006] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun-
de, eine Baumaschine, sowie ein Verfahren zum Bear-
beiten von Bodenbelagen zu schaffen, mitder der Betrieb
optimiert wird.

[0007] Zur Losung dieser Aufgabe dienen die Merk-
male der Anspriiche 1 und 10.

[0008] Die Erfindung sieht in vorteilhafter Weise vor,
dass eine Unterbrechung des Arbeitsbetriebs detektiert
wird und bei detektiertem, unterbrochenem Arbeitsbe-
trieb der Antrieb der Fraswalze unterbrochen wird.
[0009] Das Detektieren der Unterbrechung des Ar-
beitsbetriebs und das Unterbrechen des Antriebs der
Fraswalze erfolgt automatisch.

[0010] Die vorliegende Erfindung hat den Vorteil, dass
die Fraswalze, wenn diese sich nicht im Arbeitsbetrieb
befindet, nicht angetrieben wird und somit der Energie-
verbrauch der Baumaschine reduziert wird.

[0011] GemaR der vorliegenden Erfindung befindet
sich die Fraswalze im Arbeitsbetrieb, wenn die Bauma-
schine den Boden bearbeitet, d.h. wenn die Baumaschi-
ne sich vorwarts bewegt und die Fraswalze rotiert und
mit dem Boden in Eingriff ist.

[0012] Zum Detektieren der Unterbrechung des Ar-
beitsbetriebs kann zumindest ein Betriebsparameter der
Baumaschine Uberprift werden.

[0013] Der zumindest eine Betriebsparameter der
Baumaschine, der zum Detektieren der Unterbrechung
des Arbeitsbetriebs Uberprift werden kann, kann insbe-
sondere ein Ist-Betriebsparameter der Baumaschine
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sein. Ein Ist-Betriebsparameter ist ein Betriebsparame-
ter, der den aktuellen Zustand der Baumaschine wieder-
spiegelt. Es sind insbesondere die Betriebsparameter re-
levant, die angeben, ob die Baumaschine stillsteht
und/oder sich die Fraswalze im Eingriff mit dem Boden-
belag befindet.

[0014] Im Eingriff mit dem Bodenbelag bedeutet, dass
die Fraswalze in Kontakt mit dem Bodenbelag ist und
diesen in dieser Position bearbeiten kann.

[0015] BeiDetektieren der Unterbrechung des Arbeits-
betriebs kann der zumindest eine Betriebsparameter,
insbesondere der zumindest eine Ist-Betriebsparameter,
mit zumindest einem vorgegebenen Grenzwert vergli-
chen werden.

[0016] Der zumindest eine Betriebsparameter, der
zum Detektieren der Unterbrechung des Arbeitsbetriebs
Uberprift werden kann, kann die Ist-Frastiefe und/oder
die Ist-Geschwindigkeit sein.

[0017] Mit Hilfe der Ist-Frastiefe kann Uberprift wer-
den, ob die Fraswalze im Eingriff mit dem Bodenbelag
ist. Die Ist-Frastiefe weist, wenn die Fraswalze im Eingriff
mit dem Bodenbelag ist, einen positiven Wert auf, und
wenn die Fraswalze angehoben ist und somit einen Ab-
stand zum Bodenbelag aufweist, weist die Frastiefe ei-
nen negativen Betrag auf.

[0018] Wenn die Ist-Geschwindigkeit der Baumaschi-
ne als Betriebsparameter Gberprift wird, kann eine Un-
terbrechung des Arbeitsbetriebs festgestellt werden,
wenn die Ist-Geschwindigkeit der Baumaschine Null be-
tragt. Dies bedeutet, dass der Arbeitsbetrieb dann unter-
brochen ist, wenn die Baumaschine steht.

[0019] Zum Uberpriifen der Ist-Geschwindigkeit der
Baumaschine kann die Geschwindigkeitseingabeein-
richtung der Baumaschine und/oder die Bewegung der
Fahreinrichtungen und/oder der Hydraulikdruck der
Fahrwerkmotoren, die die Fahreinrichtung antreibt, Gber-
prift werden.

[0020] Die Baumaschine weist Fahreinrichtungen auf,
mitdenen die Baumaschine Giber den Bodenbelag fahren
kann. Die Fahreinrichtungen kénnen Rader oder Ketten-
laufwerke sein, die iber Hubsaulen mit dem Maschinen-
rahmen verbunden sind. Die Fahreinrichtungen werden
vorzugsweise Uber Hydraulikmotoren angetrieben.
[0021] Dielst-Geschwindigkeitder Baumaschine kann
durch Uberpriifen der Soll-Geschwindigkeit an der
Geschwindigkeitseingabeeinrichtung Uberpruft werden.
[0022] Sofern die Soll-Geschwindigkeit der Bauma-
schine Null betragt, so ist Gblicherweise auch die Ist-Ge-
schwindigkeit Null, da die Baumaschine keinen Roll-Be-
trieb aufweist, so dass die Baumaschine sofort zum Still-
stand kommt, sobald die Soll-Geschwindigkeit Null be-
tragt.

[0023] Beim Unterbrechen des Antriebs der Fraswalze
kann die Fraswalze von der Antriebseinheit entkoppelt
werden und/oder bei einer elektrischen oder hydrauli-
schen Antriebseinheit, die Antriebseinheit ausgeschaltet
werden.

[0024] Nachdem die Unterbrechung des Arbeitsbe-
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triebs detektiert worden ist, kann die Unterbrechung des
Arbeitsbetriebs der Fraswalze erst bei einer vorgegebe-
nen Zeitverzégerung erfolgen.

[0025] Nachdem der Antrieb der Fraswalze unterbro-
chen worden ist, kann detektiert werden, ob der Arbeits-
betrieb fortgesetzt werden soll und wobei bei Detektieren
des vorgesehenen Fortsetzens des Arbeitsbetriebs die
Fraswalze wieder angetrieben wird.

[0026] Das Detektieren des vorgesehenen Fortset-
zens des Arbeitsbetriebs und das wieder Antreiben der
Fraswalze erfolgt automatisch.

[0027] Dabei ist es entscheidend, dass der Arbeitsbe-
trieb noch nicht gestartet hat, sondern das Fortsetzen
des Arbeitsbetriebs detektiert wird, bevor dieser gestar-
tet wird, da sichergestellt sein muss, dass die Fraswalze
wieder die Betriebsdrehzahl erreicht hat, bevor der Ar-
beitsbetrieb fortgesetzt wird.

[0028] Zum Detektieren des vorgesehenen Fortset-
zens des Arbeitsbetriebs kann zumindest ein Betriebspa-
rameter der Baumaschine Uberprft werden. Der zumin-
dest eine Betriebsparameter, der zum Detektieren des
vorgesehenen Fortsetzens des Arbeitsbetriebs liberprift
wird, kann insbesondere ein Soll-Betriebsparameter der
Baumaschine sein. Ein Soll-Betriebsparameter ist ein
Betriebsparameter, der einen vom Bediener voreinge-
stellten Zustand der Baumaschine wiederspiegelt. Be-
sonders bevorzugt kann der Betriebsparameter, der zum
Detektieren des vorgesehenen Fortsetzens des Arbeits-
betriebs Uberprift wird, die Soll-Geschwindigkeit der
Baumaschine und/oder die Soll-Frastiefe und/oder die
Ist-Frastiefe sein.

[0029] Ein vorgesehenes Fortsetzen des Arbeitsbe-
triebs kann detektiert werden, wenn die Soll-Geschwin-
digkeit der Baumaschine groRer Nullist, kein Rlickwarts-
fahren detektiert wird und die Soll-Frastiefe einen vorge-
gebenen Grenzwert Uberschreitet.

[0030] Der Grenzwert fir die Soll-Frastiefe kann dabei
beispielsweise Null sein. Der Grenzwert muss derart ge-
wahlt werden, dass sichergestellt ist, dass ein Detektie-
ren des vorgesehenen Fortsetzens des Arbeitsbetriebs
erfolgt, wenn eine Soll-Frastiefe eingestellt ist, bei der
die Fraswalze, wenn diese die Soll-Frastiefe erreicht, in
Eingriff mit dem Boden kommen kann. Dabei kann bei
der Wahl des Grenzwertes auch eine gewisse Sicherheit
mitberlicksichtigt werden.

[0031] Sofern sich bei nicht angetriebener Fraswalze,
die Fraswalze nicht im Eingriff mit dem Boden befindet,
kann das Detektieren des vorgesehene Fortsetzen des
Arbeitsbetriebs lediglich in Abhangigkeit von der Soll-
Frastiefe erfolgen, sofern kein Rickwartsfahren detek-
tiert wird.

[0032] Die Fortbewegung der Baumaschine und/oder
ein Absenken der Fraswalze kann so lange verzdgert
werden, dass die Fraswalze eine vorgegebene Betriebs-
drehzahl erreicht hat. Damit ist sichergestellt, dass wenn
es zum Kontakt zwischen Fraswalze und Bodenbelag
kommt, die Fraswalze eine Betriebsdrehzahl erreicht hat.
Dabei kann entweder die Drehzahl der Fraswalze direkt
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beispielsweise Uber einen Sensor detektiert werden,
oder die Wiederaufnahme das Frasbetriebs kann nach
dem erneuten Antreiben der Fraswalze fir einen gewis-
sen Zeitraum verzdgert werden, um sicherzustellen,
dass die Fraswalze wieder die Betriebsdrehzahl erreicht
hat.

[0033] Die Fraswalze kann nach Detektieren einer Un-
terbrechung des Arbeitsbetriebs einen vorgegebenen
Betrag angehoben werden, insbesondere wenn die Un-
terbrechung des Arbeitsbetriebs erfolgt, weil die Ist-Ge-
schwindigkeit Null betragt. Auch dies stellt sicher, dass
wenn die Fraswalze wieder angetrieben wird die Fras-
walze nicht in Kontakt mit dem Bodenbelag ist bis die
Fraswalze eine Betriebsdrehzahl erreicht hat.

[0034] Die Fraswalze kann nach Detektieren des Fort-
setzens des Arbeitsbetriebs wieder angetrieben werden
und dann abgesenkt werden.

[0035] Wahrend die Fraswalze nicht angetrieben wird,
kann beispielsweise ein optisches oder akustisches Si-
gnal darauf hinweisen, dass der Frasbetrieb automatisch
unterbrochen wurde. Somit ist sichergestellt, dass der
Bediener und/oder Personal im Umfeld der Baumaschi-
ne jederzeit gewahr sind, dass eine automatische Zu-
schaltung der Fraswalze erfolgen kann, wenn der Ar-
beitsbetrieb fortgesetzt werden soll.

[0036] Es kannvorgesehen sein, dass die Baumaschi-
ne vor dem erneuten Antreiben der Fraswalze eine de-
finierte Position (oder einen Positionsbereich) relativ zur
Bodenbelag einnimmt. Ist beispielsweise der Maschi-
nenrahmen uber die Hubsdulen maximal angehoben,
kénnen Teile der Fraswalze freiliegen, was dazu fiihren
kann, dass, wenn die Fraswalze in diesem Moment an-
getrieben wird, im Fraswalzenkasten vorhandenes Ma-
terial aus diesem herausgeschleudert wird. Daher kann
beispielsweise vor dem erneuten Antreiben der Fraswal-
ze automatisch eine definierte Frastiefe eingestellt wer-
den, bei der noch kein Eingriff der Fraswalze mit dem
Boden erfolgt, aber ein Austritt von Material aus dem
Fraswalzengehduse ausgeschlossen ist.

[0037] Alternativ/Zusatzlich kann vor dem erneuten
Antreiben der Fraswalze Uberprift werden, ob Kanten-
schutz, Niederhalter und Abstreifer auf dem Boden auf-
liegen, d.h., dass das Fraswalzengehause nach aulen
verschlossen ist.

[0038] Nachdem Unterbrechen des Antriebs der Fréas-
walze kann die Leistungsabgabe der Antriebseinheitz.B.
die Drehzahl bei einem als Antriebseinheit verwendeten
Motor reduziert werden. Vor dem wieder Antreiben der
Fraswalze wird sie dementsprechend wieder erhoht.
[0039] Nachdem Unterbrechen des Antriebs der Fréas-
walze kann es vorgesehen sein, dass diese aufgrund der
Tragheit weiter rotiert. Alternativ kann es auch vorgese-
hen sein, dass sie gebremst wird, beispielsweise um die
Rotationsenergie fir einen Energiespeicher zurlickzuge-
winnen Die Energie kdnnte gespeichertwerden und dann
beim erneuten Zuschalten der Fraswalze genutzt wer-
den.

[0040] Die Automatik des Detektierens der Unterbre-
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chung des Arbeitsbetriebs, das Unterbrechen des An-
triebs der Fraswalze, das Detektieren des Fortsetzens
des Arbeitsbetriebs und das wieder Antreiben der Fras-
walze kann durch den Bediener aktiviert/deaktiviert wer-
den.

[0041] GemaR der vorliegenden Erfindung ist eine
selbstfahrende Baumaschine zum Bearbeiten von Bo-
denbelagen, mit

- zumindest einem Maschinenrahmen,

- zumindest einer héhenverstellbaren von zumindest
einer Antriebseinheit angetriebenen Fraswalze zum
Bearbeiten des Bodenbelags in einem Arbeitsbe-
trieb,

- zumindest einer Steuereinrichtung zum Uberwa-
chen und Steuern der Frastiefe der Fraswalze und
der Geschwindigkeit der Baumaschine,

vorgesehen, bei der eine Uberwachungseinrichtung eine
Unterbrechung des Arbeitsbetriebs detektiert und bei
Detektion der Unterbrechung des Arbeitsbetriebs ein Si-
gnal zum Unterbrechen des Antriebs der Fraswalze ab-
gibt.

[0042] Die selbstfahrende Baumaschine kann auch
Fahreinrichtungen aufweisen, wobei die Fahreinrichtun-
gen Rader oder Kettenlaufwerke aufweisen kénnen, die
Uber Hubsaulen héhenverstellbar mit dem Maschinen-
rahmen verbunden sein kénnen. Die Héhenverstellung
der Hubsaulen kann bspw. liber hydraulische Kolben-
Zylindereinheiten erfolgen. Ferner kann die Antriebsein-
heit insbesondere ein Antriebsmotor sein.

[0043] Ferner kann die selbstfahrende Baumaschine
eine oder mehrere Bedieneinrichtungen aufweisen, die
wenigstens eine Geschwindigkeitseingabevorrichtung
und eine Frastiefeneingabevorrichtung aufweisen.
[0044] Die Fraswalze kann in einem Fraswalzenge-
hause untergebracht sein. Das Fraswalzengehause
kann an den Stirnseiten ber einen linken und einen rech-
ten Kantenschutz, an der Vorderseite iber einen Nieder-
halter und an der hinteren Seite Uber einen Abstreifer
verfiigen, wobei diese den Arbeitsraum der Fraswalze
nach aulen abschlieRen. Auch kann die Baumaschine
Uber vordere und hintere Walzenklappen zur Abdichtung
des Arbeitsraumes verfligen.

[0045] Die Fraswalze kann in dem Maschinenrahmen
gelagert sein. Die Fraswalze kann direkt mit dem Ma-
schinenrahmen verbunden sein. Die Regulierung der
Frastiefe kann dann durch eine Héhenverstellung der
Hubsaulen erfolgen mit denen die Fahrwerke der Bau-
maschine mit dem Maschinenrahmen verbunden sind.
Alternativ oder zusatzlich kann die Fraswalze relativ zu
dem Maschinenrahmen héhenverstellbar sein.

[0046] Die Funktion, dass die Uberwachungseinrich-
tung die Unterbrechung des Arbeitsbetriebs detektiert
und bei Detektion der Unterbrechung ein Signal zum Un-
terbrechen des Antriebs der Fraswalze abgibt, kann eine
Zusatzfunktion sein, die zuschaltbar und abschaltbar
sein kann.
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[0047] Zum Detektieren der Unterbrechung des Ar-
beitsbetriebs kann die Uberwachungseinrichtung zumin-
dest einen Betriebsparameter der Baumaschine Uber-
prifen.

[0048] Der zumindest eine Betriebsparameter der
Baumaschine, der zum Detektieren der Unterbrechung
des Arbeitsbetriebs Uberprift wird, kann ein Ist-Betrieb-
sparameter sein, insbesondere die Ist-Geschwindigkeit
der Baumaschine und/oder die Ist-Frastiefe sein.
[0049] Die Uberwachungseinrichtung kann zum Uber-
prifen des zumindest einen Betriebsparameters der
Baumaschine den zumindest einen Betriebsparameter
der Baumaschine von der Steuereinrichtung und/oder
von Sensoren abfragen und den zumindest einen abge-
fragten Betriebsparameter mit zumindest einem vorge-
gebenen Grenzwert vergleichen. Der zumindest eine
vorgegebene Grenzwert kann in der Uberwachungsein-
richtung gespeichert sein. Der zumindest eine vorgege-
bene Grenzwert kann durch Versuche ermittelt werden.
[0050] Die Uberwachungseinrichtung kann eine Un-
terbrechung des Arbeitsbetriebs detektieren und ein Si-
gnal zum Unterbrechen des Antriebs der Fraswalze ab-
geben, wenn die Ist-Geschwindigkeit der Baumaschine
Null betragt.

[0051] Dies bedeutet, dass wenn die Baumaschine
stillsteht, der Arbeitsbetrieb unterbrochen ist.

[0052] Die Baumaschine kann eine Kraftlbertra-
gungseinrichtung zum Ubertragen einer Antriebsleistung
von einer Antriebseinheit auf die Fraswalze aufweisen.
Die Uberwachungseinrichtung kann das Signal zum Un-
terbrechen des Antriebs der Fraswalze an die Kraftiber-
tragungseinrichtung oder die Steuereinrichtung abgeben
und die Kraftiibertragungseinrichtung kann den Antrieb
der Fraswalze unterbrechen.

[0053] Die Kraftibertragungseinrichtung kann dafir
eine Kupplung aufweisen, so dass die Fraswalze von der
Antriebseinheit entkoppelt wird, wenn ein Signal zum Un-
terbrechen des Antriebs an die Kraftiibertragungsein-
richtung abgegeben wird.

[0054] Die Uberwachungseinrichtung kann eine Un-
terbrechung des Arbeitsbetriebs detektieren und das Si-
gnal zum Unterbrechung des Antriebs der Fraswalze ab-
geben, wenn die Ist-Frastiefe der Baumaschine einen
Grenzwert unterschreitet.

[0055] Die Uberwachungseinrichtung kann eine Un-
terbrechung des Arbeitsbetriebs detektieren und das Si-
gnal zum Unterbrechen des Antriebs der Fraswalze erst
nach einer vorgegebenen Zeitverzégerung abgeben.
[0056] Die Uberwachungseinrichtung kann nach der
Unterbrechung des Antriebs der Fraswalze detektieren,
ob der Arbeitsbetrieb fortgesetzt werden soll und bei De-
tektion der vorgesehenen Fortsetzung des Arbeitsbe-
triebs ein zweites Signal zum wieder Antreiben der Fras-
walze abgeben.

[0057] Dabei ist es entscheidend, dass beim wieder
Antreiben der Fraswalze der geplante Start des Arbeits-
betriebs detektiert wird. Es muss sichergestellt sein, dass
die Fraswalze angetrieben bereits wird, bevor der Ar-
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beitsbetrieb gestartet wird.

[0058] Die Uberwachungseinrichtung kann zum De-
tektieren des vorgesehenen Fortsetzens des Arbeitsbe-
triebs den zumindest einen Betriebsparameter der Bau-
maschine von der Steuereinrichtung und/oder einer Be-
dieneinrichtung und/oder von Sensoren, die den zumin-
dest einen Betriebsparameter messen, abfragen und
den zumindest einen Betriebsparameter mit zumindest
einemvorgegebenen Grenzwert vergleichen. Der zumin-
dest eine vorgegebene Grenzwert kann in der Uberwa-
chungseinrichtung oder der Steuereinrichtung gespei-
chert sein. Der zumindest eine vorgegebene Grenzwert
kann durch Versuche ermittelt werden.

[0059] Derzumindesteine Betriebsparameter, dendie
Uberwachungseinrichtung zum Detektieren des vorge-
sehenen Fortsetzens des Arbeitsbetriebs Uberprift, ist
insbesondere ein Soll-Betriebsparameter, da bereits das
vorgesehene Fortsetzen des Arbeitsbetriebs detektiert
werden soll. Die Soll-Betriebsparameter sind vorgese-
hene Betriebsparameter der Baumaschine. Diese kon-
nen beispielsweise die an der Bedieneinrichtung einge-
gebenen Betriebsparameter sein.

[0060] Der zumindest eine Betriebsparameter, der
zum Detektieren des vorgesehenen Fortsetzens des Ar-
beitsbetriebs liberwacht werden soll, kann insbesondere
die  Soll-Geschwindigkeit und/oder Soll-Frastiefe
und/oder die Ist-Frastiefe sein.

[0061] Die Soll-Geschwindigkeit und/oder die Soll-
Frastiefe kdnneninsbesondere die bei der Geschwindig-
keitseingabevorrichtung und/oder Frastiefeneingabe-
vorrichtung der Bedieneinrichtung eingegebenen Werte
sein.

[0062] Die Ist-Geschwindigkeit kann tber Sensoren,
die die Bewegung und/oder die Position der Fahreinrich-
tungen und/oder der Hydraulikdruck der Fahrwerkmoto-
ren, die die Fahreinrichtung antreibt, messen.

[0063] Die Ist-Frastiefe kann Uber Sensoren ermittelt
werden, die in oder an der Héhenverstellung angeordnet
sind. Die Héhenverstellung kénnen dabei die Hubsaulen
der Baumaschine sein. Ferner kénnen die Sensoren zur
Messung der Ist-Frastiefe auch den Abstand zwischen
Maschinenrahmen und der Bodenoberfliche messen.
Auch kdnnen die Sensoren an einem hinter der Fraswal-
ze angeordneten Abstreifschild oder an die Fraswalze
umgebende Seitenschilder angeordnet sein. Auch kén-
nen jegliche andere Sensoren vorgesehen sein, die die
Frastiefe ermitteln kénnen.

[0064] Die Uberwachungseinrichtung kann Teil der
Steuereinrichtung sein. Auch die Bedieneinrichtung kann
Teil der Steuereinrichtung sein.

[0065] Im Folgenden werden unter Bezugnahme auf
die Zeichnungen Ausflihrungsbeispiele der Erfindung
naher erlautert.

[0066] Es zeigen schematisch:

Fig. 1  eineselbstfahrende Baumaschine zur Bearbei-
tung von Bodenbelagen,

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Fig.2 die Baumaschine gemaf Fig. 1 mit angehobe-
ner Fraswalze,

Fig. 3  einen Antriebsstrang der Baumaschine,

Fig.4  ein Schaubild mit Steuereinrichtung und Uber-
wachungseinrichtung,

Fig. 5 ein alternatives Schaubild,

Fig. 6  zeigt ein Flussdiagramm zur Detektion der Un-
terbrechung und des geplanten Fortsetzens
des Arbeitsbetriebs,

Fig. 7  eine weitere selbstfahrende Baumaschine.

[0067] Fig. 1 zeigt eine selbstfahrende Baumaschine

1 zum Bearbeiten von Bodenbeldgen 2. Die Baumaschi-
ne 1 weistzumindest einen Maschinenrahmen 4 auf. Fer-
ner weist die Baumaschine eine héhenverstellbare Fras-
walze 12 zum Bearbeiten des Bodenbelags 2 auf, wobei
in einem Arbeitsbetrieb die Fraswalze 12 den Bodenbe-
lag 2 bearbeitet. Die Fraswalze 12 kann in einem Fras-
walzengehduse untergebracht sein. Das Fraswalzenge-
hause kann an den Stirnseiten Uber einen linken und
einen rechten Kantenschutz 24, an der Vorderseite tber
einen Niederhalter und an der hinteren Seite Uber einen
Abstreifer 22 verfligen, wobei diese den Arbeitsraum der
Fraswalze 12 nach aulRen abschliel3en.

[0068] Die Baumaschine 1 weist ferner eine Steuer-
einrichtung 14 zum Uberwachen und Steuern der Fras-
tiefe der Fraswalze 12 und der Geschwindigkeit der Bau-
maschine 1 auf. Die Fraswalze 12 wird von einer An-
triebseinheit 6 angetrieben. Die Antriebseinheit 6 ist vor-
zugsweise ein Antriebsmotor, insbesondere ein Verbren-
nungsmotor. Alternativ kann die Antriebseinheit auch ein
elektrischer oder hydraulischer Motor sein. Die Bauma-
schine 1 weist ferner vordere und hintere Fahreinrichtun-
gen 8, 9 auf. Diese Fahreinrichtungen 8, 9 kdnnen Rader
oder Kettenlaufwerke sein. Die hinteren Fahreinrichtun-
gen 9 sind Uiber Hubsaulen 20 beispielsweise mittels Kol-
ben-Zylindereinheiten héhenverstellbar mit dem Maschi-
nenrahmen 4 verbunden. Die vordere Fahreinrichtung 8
ist ebenfalls mit dem Maschinenrahmen 4 verbunden.
Die vorderen Fahreinrichtungen 8 kdnnen auch anders
als dargestellt Uber Hubsaulen mit dem Maschinenrah-
men verbunden sein. Mit Hilfe der Hubsaulen 20 kann
die Baumaschine 1 bzw. der Maschinenrahmen 4 relativ
zum Bodenbelag hdhenverstellt werden. Durch Verstel-
len der Hubsaulen 20 wird der Maschinenrahmen 4 ho-
henverstellt und damit wird auch die im Maschinenrah-
men 4 gelagerte Fraswalze 12 héhenverstellt. In Fig. 2
ist die Baumaschine 1 mit angehobener Fraswalze 12
dargestellt. Alternativ oder zusatzlich kann die Fraswalze
relativ zu dem Maschinenrahmen héhenverstellbar sein.
[0069] Bei einem Verfahren zum Bearbeiten des Bo-
denbelags 2 wird eine Unterbrechung des Arbeitsbe-
triebs detektiert werden und bei detektiertem, unterbro-
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chenem Arbeitsbetrieb der Antrieb der Fraswalze 12 un-
terbrochen. Dabei detektiert die Uberwachungseinrich-
tung 15 eine Unterbrechung des Arbeitsbetriebs und die
Uberwachungseinrichtung 15 gibt bei Detektion der Un-
terbrechung des Arbeitsbetriebs ein Signal zum Unter-
brechen Antriebs der Fraswalze 12 ab.

[0070] Zum Detektieren der Unterbrechung des Ar-
beitsbetriebs tiberpriift die Uberwachungseinrichtung 15
Betriebsparameter der Baumaschine 1. Die Betriebspa-
rameter werden mit vorgegebenen Grenzwerten, die in
der Uberwachungseinrichtung gespeichert sein kénnen,
verglichen.

[0071] Die Betriebsparameter, die zum Detektieren
der Unterbrechung des Arbeitsbetriebs Uberprift wer-
den, kénnen insbesondere die Ist-Geschwindigkeit der
Baumaschine 1 sein und/oder Ist-Frastiefe.

[0072] Sofern die Ist-Geschwindigkeit der Baumaschi-
ne 1 Null ist, ist der Arbeitsbetrieb unterbrochen. Ferner
ist auch der Arbeitsbetrieb unterbrochen, wenn die Fras-
walze 12 nicht mehr im Eingriff mit dem Bodenbelag 2
ist. Dies ist beispielsweise in Fig. 2 der Fall. Dort ist die
Fraswalze 12 nicht mehr im Eingriff mit dem Bodenbelag
2. In diesem Fall ist der Arbeitsbetrieb unterbrochen.
[0073] BeiDetektieren der Unterbrechungdes Arbeits-
betriebs wird der Antrieb der Fraswalze 12 unterbrochen.
[0074] InFig.3istderAntriebsstrangder Baumaschine
1 dargestellt. Dabei wird Uber eine Antriebseinheit 6, die
vorzugsweise ein Antriebsmotor ist, insbesondere ein
Verbrennungsmotor, die Antriebsleistung Uber eine
Kraftibertragungseinrichtung 13 auf die Fraswalze 12
Ubertragen. Die Kraftlibertragungseinrichtung weist eine
Kupplung 7 und einen Walzenantrieb 10 auf. Der Wal-
zenantrieb 10 treibt mit Hilfe eines Riementriebs 11 die
Fraswalze 12 an.

[0075] Beiunterbrochenem Arbeitsbetrieb wird ein Si-
gnal an die Kraftibertragungseinrichtung abgegeben,
die den Antrieb der Fraswalze 12 unterbricht. Dabei wird
mittels der Kupplung 7 die Antriebseinheit 6 von der Fras-
walze 12 entkoppelt.

[0076] In Fig. 4 ist ein Schaubild dargestellt, das die
Signalverldufe zwischen Steuereinrichtung 14, Uberwa-
chungseinrichtung 15, Bedieneinrichtung 16, Fahran-
trieb, Hohenverstellung, Antriebseinheit 6 und Fraswalze
12 darstellt. Zum Detektieren der Unterbrechung des Ar-
beitsbetriebs tiberpriift die Uberwachungseinrichtung 15
Betriebsparameter der Baumaschine.

[0077] InFig.4istdargestellt, dass die Uberwachungs-
einrichtung die Betriebsparameter von der Steuereinrich-
tung 14 abfragt. Im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel
sind die Betriebsparameter, die von der Steuereinrich-
tung 14 abgefragt werden kdnnen u.a. die Ist-Geschwin-
digkeit, die Soll-Geschwindigkeit, die Soll-Frastiefe und
die Ist-Frastiefe.

[0078] Die Uberwachungseinrichtung 15 vergleicht die
abgefragten Betriebsparameter mit vorgegebenen
Grenzwerten. Zum Detektieren der Unterbrechung des
Arbeitsbetriebs werden insbesondere die Ist-Betriebspa-
rameter abgefragt. Daher werden von der Uberwa-
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chungseinrichtung 15 insbesondere die Ist-Geschwin-
digkeit, die als Ist-Vorschub bezeichnet ist, und/oder die
Ist-Frastiefe abgefragt und mit vorgegebenen Grenzwer-
ten verglichen.

[0079] Die Steuereinheit erhalt von Sensoren Mess-
daten Uber die Ist-Geschwindigkeit und die Ist-Frastiefe.
Die Sensoren zur Ermittlung der Ist-Geschwindigkeit
kénnen an Teilen des Fahrantriebs angeordnet sein. Der
Fahrantrieb umfasst die Fahreinrichtungen und Fahr-
werkmotoren zum Antrieb der Fahreinrichtungen, wobei
vorzugsweise jeder Fahreinrichtung ein Fahrwerkmotor
zugeordnet ist. Die Fahrwerkmotoren kénnen Hydraulik-
motoren sein und von einer gemeinsamen Hydroverstell-
pumpe gespeist werden.

[0080] Es kdnnen jedoch auch jegliche andere Senso-
ren verwendet werden, die die Ist-Geschwindigkeit der
Baumaschine 1 ermitteln kdnnen.

[0081] Die Ist-Frastiefe wird von Sensoren, die an der
Hoéhenverstellung, beispielsweise an den Hubsdulen
oder an den Kolben-Zylindereinheiten angeordnet sind,
erfasst. Die Sensoren kdnnen jedoch auch an jeglicher
anderer Stelle angeordnet sein, sofern diese die Ist-Fras-
tiefe ermitteln kénnen. So kdnnen diese beispielsweise
am Abstreifschild 22 und/oder den Seitenschildern 24
angeordnet sein. Dem Fachmann sind weitere Sensoren
zur Ermittlung der Frastiefe wie z. B. Ultraschallsensoren
bekannt. Das genaue Vorgehen zum Ermitteln der Fras-
tiefe ist fir die Erfindung nicht von Bedeutung, es muss
lediglich gewahrleistet sein, dass eine zuverlassig er-
kannt werden kann, wenn die Fraswalze aulRer Eingriff
mit der Bodenoberflache ist, um eine Unterbrechung des
Arbeitsbetriebs zu detektieren.

[0082] Sofern die Uberwachungseinrichtung durch
Vergleich der Betriebsparameter mit vorgegebenen
Grenzwerten feststellt, dass der Arbeitsbetrieb unterbro-
chenist, gibt die Uberwachungseinrichtung ein Signal an
die Kraftlibertragungseinrichtung 13 ab. Die Kraftiber-
tragungseinrichtung 13 weist Mittel zur Unterbrechung
des Kraftflusses auf.

[0083] Vorzugsweise ist das Mittel zur Unterbrechung
des Kraftflusses eine Kupplung, wie sie in Fig. 3 darge-
stellt ist.

[0084] Mit Hilfe des Mittels zur Unterbrechung des
Kraftflusses wird an die der Antrieb der Fraswalze unter-
brochen. Sofern das Mittel zur Unterbrechung des Kraft-
flusses eine Kupplung 7 ist, wird die Fraswalze 12 bei
unterbrochenem Arbeitsbetrieb von der Antriebseinheit
6 entkoppelt.

[0085] Nachdem der Antrieb der Fraswalze 12 unter-
brochen worden ist, wird detektiert, ob der Arbeitsbetrieb
fortgesetzt werden soll. Bei Detektieren des vorgesehe-
nen Fortsetzens des Arbeitsbetriebs wird die Fraswalze
12 wieder angetrieben. Dafiir detektiert die Uberwa-
chungseinrichtung 15 nach der Unterbrechung des An-
triebs der Fraswalze 12, ob der Arbeitsbetrieb fortgesetzt
werden soll und gibt bei Detektion der vorgesehenen
Fortsetzung des Arbeitsbetriebs ein zweites Signal zum
wieder Antreiben der Fraswalze 12 ab. Die Uberwa-
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chungseinrichtung 15 gibt dabei das zweite Signal zum
Wiederantreiben der Fraswalze 12 insbesondere an die
Kraftibertragungseinrichtung 13 ab.

[0086] Die Uberwachungseinrichtung 15 fragt zum De-
tektieren des vorgesehenen Fortsetzens des Arbeitsbe-
triebs Betriebsparameter von der Steuereinrichtung 14
ab und vergleicht die abgefragten Betriebsparameter mit
vorgegebenen Grenzwerten, die in der Uberwachungs-
einrichtung 15 gespeichert sein kdnnen. Dabei werden
zum Detektieren des vorgesehenen Fortsetzens des Ar-
beitsbetriebs, insbesondere die Soll-Betriebsparameter
abgefragt. Dabei werden vorzugsweise die Soll-Ge-
schwindigkeit und die Soll-Frastiefe abgefragt. Diese
kénnen von der Steuereinrichtung und/oder der Bedie-
neinrichtung abgefragt werden.

[0087] InFig.5istdargestellt, dass die Uberwachungs-
einrichtung 15 die Betriebsparameter auch direktvonden
Sensoren bzw. direkt von der Bedieneinrichtung 16 ab-
fragen kann.

[0088] Die Uberwachungseinrichtung 15 kann eine
Unterbrechung des Arbeitsbetriebs detektieren und das
Signal zum Unterbrechen des Antriebs der Fraswalze
erst nach einer vorgegebenen Zeitverzégerung abge-
ben.

[0089] Auch kann die Uberwachungseinrichtung 15
die Fortbewegung der Baumaschine 1 und/oder ein Ab-
senken der Fraswalze 12 so lange verzdgern bis die
Fraswalze 12 wieder eine vorgegebene Betriebsdreh-
zahl erreicht hat. In Fig. 5 ist ebenfalls dargestellt, dass
auch Sensoren an der Fraswalze 12 angeordnet sein
kénnen, die die Drehzahl der Fraswalze 12 messen. Da-
fur kann die Uberwachungseinrichtung 15 die von einem
Sensor ermittelte Betriebsdrehzahl von der Steuereinheit
oder direkt von den Sensoren abfragen.

[0090] Auch kann die Fraswalze 12 nach Detektieren
einer Unterbrechung des Arbeitsbetriebs angehoben
werden.

[0091] Die Fraswalze 12 kann dann nach Detektieren
des vorgesehenen Fortsetzens des Arbeitsbetriebs wie-
der angetrieben werden und dann abgesenkt werden.
Dadurch ist sichergestellt, dass die Fraswalze 12 nur
dannin Kontakt mitdem Bodenbelag 2 ist, wenn die Fras-
walze 12 eine Betriebsdrehzahl erreicht hat.

[0092] Fig. 6 zeigt ein Flussdiagramm zur Detektion
der Unterbrechung des Arbeitsbetriebs und des geplan-
ten Fortsetzens des Arbeitsbetriebs.

[0093] Zur Detektion der Unterbrechung des Arbeits-
betriebs wird in Block 100 die aus der Steuereinrichtung
14 oder von Sensoren abgefragte ist Ist-Geschwindigkeit
der Frasmaschine mit einem Grenzwert verglichen, ins-
besondere um festzustellen, ob der Vorschub d.h. die
Geschwindigkeit der Baumaschine 1 grof3er 0 ist.
[0094] Ist die Geschwindigkeit gréRer Null, so wird in
einem nachfolgenden Schritt in Block 110 die aus der
Steuereinrichtung 14 oder von Sensoren ermittelte Ist-
Frastiefe mit einem Grenzwert verglichen, insbesondere
wird ermittelt, ob bei der eingestellten Frastiefe die Fras-
walze 12 in Eingriff mit dem Boden ist.
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[0095] Wird in Block 100 festgestellt, dass die Ist-Ge-
schwindigkeit Null betragt, so wird eine Unterbrechung
des Arbeitsbetriebs detektiert. Nach der Detektion der
Unterbrechung des Arbeitsbetriebs kann, wie in Block
101 dargestellt ist, die Fraswalze um einen vorgegebe-
nen Betrag angehoben werden. Dann wird in Block 102
der Antrieb der Fraswalze unterbrochen.

Im Folgenden wird in Block 103 die Soll-Frastiefe, die
ebenfalls von der Steuereinheit 14 oder von der Bedie-
neinheit 16 abgefragt werden kann, Gberwacht, wobei
Uberprift wird, ob diese einen voreingestellten Grenz-
wert unterschreitet.

[0096] Mithin wird GUberwacht, ob zusatzlich zum Still-
stand der Maschine auch die Fraswalze 12 aulRer Eingriff
mit dem Boden ist. Ist die Soll-Frastiefe weiterhin gréRer
als der Grenzwert wird im nachsten Schritt in Block 104
Uberprift, ob wieder eine Soll-Geschwindigkeit gréRer
Null eingestellt wurde, also ob der Maschinenbediener
den Arbeitsbetrieb durch erhéhen der Geschwindigkeit
wieder aufnehmen mdéchte. Die Schritte 103 und 104 lau-
fen wahrend des Stillstands der Maschine kontinuierlich
ab, bis entweder die Frastiefe geandert, oder der Vor-
schub wieder erhéht wird.

[0097] Zuséatzlich kann in Schritt 104 auch Uberprift
werden, ob durch den Maschinenbediener die Soll-Fras-
tiefe erhoht wurde, also ob bei stehender Maschine die
Frastiefe erhéht werden soll.

[0098] Wird in Block 104 detektiert, dass die Soll-Ge-
schwindigkeit nun wieder einen Wert grof3er Null ange-
nommen hat oder das die Soll-Frastiefe erhoht wurde,
der Maschinenbediener die Baumaschine also wieder
vorwarts bewegen und/oder die Frastiefe erhhen moéch-
te, so wird eine geplante Fortsetzung des Arbeitsbetrie-
bes detektiert und in Block 120 die Fraswalze wieder
angetrieben. Nachdem die vorgegebene Fraswalzen-
drehzahl erreicht wurde wird in Block 121 die Fraswalze
auf die eingestellte Soll-Frastiefe abgesenkt und in Block
122 die Maschine Uber die Fahrwerke 8, 9 angetrieben
bis die Ist-Geschwindigkeit mit der eingestellten Soll-Ge-
schwindigkeit Gbereinstimmt. AnschlieRend erfolgt wie-
der die Uberwachung gem. Block 101 und 110, ob sich
Ist-Geschwindigkeit und/oder Ist-Frastiefe uber die vor-
gegebenen Grenzwerte hinaus andern.

[0099] WirdinBlock 110 festgestellt, dass die Frastiefe
unter einen vorgegebenen Grenzwert abgesenkt wird,
wird ebenfalls eine Unterbrechung des Arbeitsbetriebs
detektiert.

[0100] In Block 112 wird daher der Antrieb der Fréas-
walze unterbrochen. Im Folgenden wird in Block 113
Uberwacht, ob wieder eine Soll-Frastiefe eingestellt wur-
de, die gréRer als der vorgegebene Grenzwert ist.
[0101] Wahrend dieser Uberpriifung sind Ist- und Soll-
Geschwindigkeit nicht von Bedeutung, da die StralRen-
frase beispielsweise im Rangierbetrieb frei verfahren
werden kann, wahrend die Fraswalze aufler Eingriff mit
dem Boden ist. Wurde im vorangehend beschriebenen
Block 103 detektiert, dass bei bereits unterbrochenem
Antrieb der Fraswalze eine Absenkung der Fréastiefe un-
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terhalb des Grenzwertes erfolgt ist, mithin die Fraswalze
auller Eingriff mit dem Boden gebracht wurde, so wird
zu Block 113 gesprungen, da auch in diesem Fall Soll-
und Ist-Geschwindigkeit keinen Einfluss auf die Detekti-
on der Fortsetzung des Arbeitsbetriebs haben.

[0102] Wird in Block 113 detektiert, dass eine Soll-
Frastiefe oberhalb des Grenzwertes eingestellt wurde,
d. h. die Fraswalze wieder in Eingriff mit dem Boden ge-
bracht werden soll, wird in Block 114 Uberpriift, ob eine
Ruckwartsfahrt der Maschine vorliegt. Liegt keine Riick-
wartsfahrt vor ist eine geplante Fortsetzung des Arbeits-
betriebs detektiert und es werden die Schritte der Blécke
120, 121, 122 entsprechend der obigen Beschreibung
durchgefihrt. Wird in Block 114 eine Riickwartsfahrt der
Maschine detektiert, werden die Schritte 120 - 122 so-
lange nicht ausgefiihrt bis keine Riickwartsfahrt der Ma-
schine mehr festgestellt werden kann.

[0103] Fig.7 zeigteine Baumaschine 1 als sogenannte
Grol¥frase, die sich von der Baumaschine geman Fig. 1
u. a. dadurch unterscheidet, dass die vorderen und hin-
teren Fahreinrichtungen 40 Kettenlaufwerke sind und die
vorderen als auch die hinteren Fahreinrichtungen 40
UberHubsaulen mitdem Maschinenrahmen 4 verbunden
sind. Die Detektion der Unterbrechung des Arbeitsbe-
triebs bzw. des vorgesehenen Fortsetzen des Arbeits-
betriebs erfolgt in analoger Weise iiber die Uberwachung
der Betriebsparameter.

[0104] Die Begriffe Steuereinrichtung 14 und Uberwa-
chungseinrichtung 15 kdénnen ein Mehrzweck-Prozes-
sor, ein Digital-Signal-Prozessor (DSP), ein anwen-
dungsspezifischer integrierter Schaltkreis (ASIC), ein
Field Programmable Gate Array (FPGA) oder andere
programmierbare Logikschaltkreise, diskrete Gate oder
Transistorlogik, diskrete Hardwarekomponenten oder ei-
ne Kombination derselben sein oder aufweisen oder Teil
davon sein, sofern diese programmierbar sind, um die
oben beschriebenen Merkmale auszufiihren.

[0105] Ein Mehrzweck-Prozessor kann als Mikropro-
zessor, Mikrocontroller, Zustandsmaschine, oder eine
Kombination von Computereinrichtungen sein, z.B. eine
Kombination eines DSP und eines Mikroprozessors, ei-
ner Vielzahl von Mikroprozessoren oder jegliche andere
bekannte Konfiguration.

[0106] Die Verfahrensschritte des oben beschriebe-
nen Verfahrens kénnen direkt durch Hardwarekompo-
nenten oder durch ein Software-Modul, das durch einen
Prozessor ausgefiihrt wird, oder einer Kombination da-
von verwirklicht sein. Das Software Modul kann sich auf
einem RAM Speicher, einem Flash Speicher, einem
ROM Speicher, einem EPROM Speicher, einem EE-
PROM Speicher, einem Register, einer Festplatte, einer
Wechselfestplatte, einer CD-ROM oder auf jeglicher an-
deren Form eines computerlesbaren Speichermediums
befinden.

[0107] Das computerlesbare Speichermedium kann
mit der Steuereinrichtung und/oder Uberwachungsein-
richtung gekoppelt sein, so dass die Steuereinrichtung
und/oder die Uberwachungseinrichtung die Informatio-
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nen von dem computerlesbaren Speichermedium abru-
fen und Informationen auf das computerlesbare Spei-
chermedium speichern kénnen. Das computerlesbare
Speichermedium kann alternativ auch integraler Be-
standteil der Steuereinrichtung und/oder Uberwa-
chungseinrichtung sein. Die Steuereinrichtung und/oder
Uberwachungseinrichtung und das computerlesbare
Speichermedium kénnen sich in einem ASIC befinden.
Das ASIC kann sich in einem User Terminal befinden.
Alternativ kann kénnen sich die Steuereinrichtung
und/oder Uberwachungseinrichtung und/oder das com-
puterlesbare Speichermedium als diskrete Komponen-
ten in einem User Terminal befinden.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Bearbeiten von Bodenbelagen (2)
mit einer mit Hilfe von Fahreinrichtungen (8) selbst-
fahrenden Baumaschine (1), bei der eine Fraswalze
(12) von einer Antriebseinheit (6) angetrieben wird,
wobei in einem Arbeitsbetrieb die Fraswalze (12)
den Bodenbelag (2) bearbeitet,
dadurch gekennzeichnet,
dass eine Unterbrechung des Arbeitsbetriebs de-
tektiert wird und bei detektiertem, unterbrochenem
Arbeitsbetrieb der Antrieb der Fraswalze (12) unter-
brochen wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zum Detektieren der Unterbrechung
des Arbeitsbetriebs zumindest ein Betriebsparame-
ter der Baumaschine (1) Uberpruft wird.

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass beim Uberpriifen des Betriebspara-
meters, der zumindest eine Betriebsparameter mit
zumindest einem vorgegebenen Grenzwert vergli-
chen wird.

4. Verfahren nach Anspruch 2 oder 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der zumindest eine Betrieb-
sparameter, der zum Detektieren der Unterbrechung
des Arbeitsbetriebs Uiberpriftwird, die Ist-Geschwin-
digkeit und/oder die Ist-Frastiefe sind.

5. Verfahren nach einem der Anspruch 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, dass zum Unterbrechen
des Antriebs der Fraswalze (12) die Fraswalze (12)
von der Antriebseinheit (6) entkoppelt wird und/oder
die Antriebseinheit (6) ausgeschaltet wird.

6. Verfahren nach einem der Anspruch 1 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass, nachdem der Antrieb
der Fraswalze (12) unterbrochen worden ist, detek-
tiert wird, ob der Arbeitsbetrieb fortgesetzt werden
soll und wobei bei Detektieren des vorgesehenen
Fortsetzens des Arbeitsbetriebs die Fraswalze (12)
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wieder angetrieben wird.

Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zum Detektieren des vorgesehenen
Fortsetzens des Arbeitsbetriebs zumindest ein Be-
triebsparameterder Baumaschine (1) tberpriift wird.

Verfahren nach Anspruch 6 oder 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der zumindest eine Betrieb-
sparameter, der zum Detektieren des vorgesehenen
Fortsetzens des Arbeitsbetriebs Uberprift wird, die
Soll-Geschwindigkeit und/oder die Soll-Frastiefe
und/oder Ist-Frastiefe ist.

Verfahren nach einem der Anspruch 6 bis 8, da-
durch gekennzeichnet, dass die Fortbewegung
der Baumaschine und/oder ein Absenken der Fras-
walze (12) solange verzdgert wird bis die Fraswalze
(12) eine vorgegebene Betriebsdrehzahl erreicht
hat.

Selbstfahrende Baumaschine (1) zum Bearbeiten
von Bodenbeldgen (2), mit

- zumindest einem Maschinenrahmen (4),

- zumindest einer hohenverstellbaren, von zu-
mindest einer Antriebseinheit (6) angetriebenen
Fraswalze (12) zum Bearbeiten des Bodenbe-
lags (2) in einem Arbeitsbetrieb,

- zumindest einer Steuereinrichtung (14) zum
Uberwachen und Steuern der Frastiefe der
Fraswalze und der Geschwindigkeit der Bauma-
schine,

dadurch gekennzeichnet,

dass eine Uberwachungseinrichtung (15) eine Un-
terbrechung des Arbeitsbetriebs detektiert und bei
Detektion der Unterbrechung des Arbeitsbetriebs
ein Signal zum Unterbrechen des Antriebs der Fras-
walze (12) abgibt.

Baumaschine (1) nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass zum Detektieren der Unterbre-
chung des Arbeitsbetriebs die Uberwachungsein-
richtung (15) zumindest ein Betriebsparameter der
Baumaschine (1) Uberprift.

Baumaschine (1) nach Anspruch 11, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Uberwachungseinrichtung
(15) zum Uberpriifen des zumindest einen Betrieb-
sparameter den Betriebsparameter der Baumaschi-
ne (1) von der Steuereinrichtung (14) und/oder von
Sensoren, die den Betriebsparameter messen, ab-
fragt und den zumindest einen abgefragten Betrieb-
sparameter mit zumindest einem vorgegebenen
Grenzwert vergleicht.

Baumaschine (1) nach einem der Anspriiche 10 bis
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14.

15.

16.

17.

12, dadurch gekennzeichnet, dass eine Kraftiiber-
tragungseinrichtung (13) zum Ubertragen einer An-
triebsleistung von der Antriebseinheit (6) auf die
Fraswalze (12) vorgesehen ist, wobei die Uberwa-
chungseinrichtung (15) das Signal zum Unterbre-
chen des Antriebs der Fraswalze (12) an die Kraft-
Ubertragungseinrichtung (13) oder die Steuerein-
richtung (14) abgibt und die Kraftlibertragungsein-
richtung (13) den Antrieb der Fraswalze (12) unter-
bricht.

Baumaschine (1) nach einem der Anspriiche 10 bis
13, dadurch gekennzeichnet, dass die Uberwa-
chungseinrichtung (15) eine Unterbrechung des Ar-
beitsbetriebs detektiert und das Signal zum Unter-
brechen des Antriebs der Fraswalze (12) erst nach
einer vorgegebenen Zeitverzégerung abgibt.

Baumaschine (1) nach einem der Anspriiche 10 bis
14, dadurch gekennzeichnet, dass die Uberwa-
chungseinrichtung (15) nach der Unterbrechung des
Antriebs der Fraswalze (12) detektiert, ob der Ar-
beitsbetrieb fortgesetzt werden soll und bei Detekti-
on der vorgesehenen Fortsetzung des Arbeitsbe-
triebs ein zweites Signal zum wieder Antreiben der
Fraswalze (12) abgibt.

Baumaschine (1) nach Anspruch 15, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Uberwachungseinrichtung
(15) zum Detektieren des vorgesehenen Fortsetzten
des Arbeitsbetriebs zumindest einen Betriebspara-
meter der Baumaschine (1) von der Steuereinrich-
tung (14) und/oder einer Bedieneinrichtung (16)
und/oder von Sensoren abfragt und den zumindest
einen die Betriebsparameter mit zumindest einem
vorgegebenen Grenzwert vergleicht.

Baumaschine (1) nach einem der Anspriiche 10 bis
16, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerein-
richtung (14) die Fortbewegung der Baumaschine
(1) und/oder ein Absenken der Fraswalze (12) so-
lange verzdgert bis die Fraswalze (12) eine vorge-
gebene Betriebsdrehzahl erreicht hat.
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