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BODENBELAGEN

(567)  Beieiner selbstfahrende Baumaschine (1), ins-
besondere Stralenfrasmaschine, Recycler, -Stabilisie-
rer oder Surface Miner, mit einem Maschinenrahmen (4),
zumindest zwei Fahreinrichtungen (2), zumindest einem
hydraulischen Antriebssystem (50) zum Antreiben min-
destens zweier Fahreinrichtungen (2), zumindest einer

Arbeitseinrichtung, insbesondere einer Fraswalze (6),

zum Bearbeiten des Bodenbelags (3), ist vorgesehen,
dass eine Detektionseinrichtung (44, 60, 62) vorgesehen
ist, die bei Fortbewegung der Baumaschine (1) Schwan-

SELBSTFAHRENDE BAUMASCHINE UND VERFAHREN ZUM BEARBEITEN VON

kungen in der Langsgeschwindigkeit (v,;;) der Bauma-
schine (1) detektiert, wobei in Abhangigkeit der detek-
tierten Schwankungen eine Steuerungseinheit (38) das
hydraulische Antriebssystem (50) derart steuert, dass
die mittels des hydraulischen Antriebssystems (50) zum
Antreiben der Fahreinrichtungen (2) vorgegebene An-
triebsgeschwindigkeit (V,tiep) Kontinuierlich angepasst
wird, so dass die detektierten Schwankungen reduziert
oder kompensiert werden.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine selbstfahrende Bau-
maschine nach dem Oberbergriff des Anspruchs 1 sowie
ein Verfahren zum Bearbeiten von Bodenbelagen nach
dem Oberbegriff des Anspruchs 13.

[0002] Es sind selbstfahrende Baumaschinen be-
kannt, insbesondere Strallenfrasmaschinen, Recycler,
Stabilisierer oder Surface Miner mit einem Maschinen-
rahmen, Fahreinrichtungen, zumindest einem hydrauli-
schen Antriebssystem zum Antreiben der Fahreinrich-
tungen und zumindest einer Arbeitseinrichtung, insbe-
sondere einer Fraswalze zum Bearbeiten des Bodenbe-
lags.

[0003] Mit den StralRenfrdsmaschinen kdénnen bei-
spielsweise bestehende Bodenbeldge von Stralen ab-
getragen werden. Mit Recyclern kdnnen bestehende Bo-
denbelage wiederhergestellt werden. Die Stabilisierer
dienen der Vorbereitung des Unterbaus fiir den Straflen-
bau. Mit Surface Minern kdnnen Kohle und Gestein ab-
gebaut werden.

[0004] Es hat sich jedoch gezeigt, dass es beim Be-
treiben der Baumaschinen beispielsweise durch einen
unruhigen Lauf der Arbeitseinrichtung zu Vibrationen
kommen kann. Dies kann, insbesondere wenn die Vib-
rationen im Bereich der Resonanzfrequenz der Maschi-
ne liegen zu einer Schwingungsanregung der gesamten
Baumaschine bis hin zum Aufschaukeln der Maschine
fuhren. Ein solches Aufschaukeln der Maschine wird
nach dem bisherigen Stand der Technik dadurch unter-
bunden, dass der Maschinenfiihrer die Geschwindigkeit
der Baumaschine andert und langsamer fahrt. Dies hat
jedoch den Nachteil, dass die Maschine nicht mit der
gewinschten Geschwindigkeit betrieben bzw. fortbe-
wegt werden kann und die Baumaschine dementspre-
chend nicht optimal ausgelastet wird.

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine
Baumaschine und ein Verfahren zum Bearbeiten von Bo-
denbelagen zu schaffen, bei der bzw. bei dem ein Auf-
schaukeln der Baumaschine vermieden wird, bzw. ein
optimierter Betrieb der Baumaschine ermdglicht wird.
[0006] Zur Losung dieser Aufgabe dienen die Merk-
male der Anspriche 1 und 13.

[0007] Die Erfindung sieht in vorteilhafter Weise vor,
dass eine Detektionseinrichtung vorgesehen ist, die bei
Fortbewegung der Baumaschine Schwankungen in der
Langsgeschwindigkeit der Baumaschine detektiert, wo-
bei in Abhangigkeit der detektieren Schwankungen eine
Steuerungseinheit das hydraulische Antriebssystem
derart ansteuert, dass die mittels des hydraulischen An-
triebssystems zum Antreiben der Fahreinrichtungen vor-
gegebene Antriebsgeschwindigkeit kontinuierlich ange-
passt wird, so dass die detektierten Schwankungen re-
duziert oder kompensiert werden.

[0008] Die vorliegende Erfindung hat den Vorteil, dass
die Schwankungen der Baumaschine vermieden bzw.
reduziert werden, so dass ein Aufschaukeln wirkungsvoll
unterbunden wird. Dabei kann in vorteilhafter Weise die
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durchschnittliche Langsgeschwindigkeit der Baumaschi-
ne gleichbleiben. Es ist somit nicht mehr nétig die einge-
stellte Geschwindigkeit der Baumaschine zu reduzieren
und die Baumaschine kann in der gewlinschten einge-
stellten Geschwindigkeit betrieben werden.

[0009] Bei der vorliegenden Erfindung werden vor-
zugsweise mindestens zwei Fahreinrichtungen angetrie-
ben. Es kénnen jedoch auch lediglich zwei Fahreinrich-
tungen angetrieben sein und zusatzlich kdnnen weitere
nicht angetriebene Fahreinrichtungen vorgesehen sein.
[0010] Indervorliegenden Erfindung ist zu unterschei-
denzwischen der Langsgeschwindigkeit der Baumaschi-
ne, der eingestellten Geschwindigkeit und der vorgege-
benen Antriebsgeschwindigkeit. Die Langsgeschwindig-
keit ist die tatsachliche Geschwindigkeit der Baumaschi-
ne. Die eingestellte Geschwindigkeit ist die Geschwin-
digkeit, die der Bediener der Baumaschine an der Be-
dieneinheit einstellen kann. Davon zu unterscheiden ist
die vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit in dem hy-
draulischen Antriebssystem. Dies ist die von der Steuer-
einheit vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit. Die
Langsgeschwindigkeit der Baumaschine ist eine Uber-
lagerung der vorgegebenen Antriebsgeschwindigkeit
und Einflussfaktoren der Maschine oder der Umgebung.
So kann die vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit
durch Schwankungen, die beispielsweise durch einen
unruhigen Lauf der Arbeitseinrichtung hervorgerufen
werden, Uberlagert werden. Die vorgegebene Antriebs-
geschwindigkeit ist die Geschwindigkeit, die sich bei ge-
gebenen Betriebsparametern des hydraulischen An-
triebssystems und ohne jegliche Einflussfaktoren einstel-
len wiirde.

[0011] Die Schwankungen in der Léangsgeschwindig-
keit der Baumaschine kénnen mittels der Detektionsein-
richtung als Schwingung detektierbar sein. Die detektier-
bare Schwingung weist vorzugsweise im Wesentlichen
eine feste Frequenz auf. Besonders stérende Schwan-
kungen werden durch Vibrationen hervorgerufen, die die
Resonanzfrequenz der Maschine treffen und es somit zu
einem Aufschaukeln der Maschine kommt.

[0012] Die Resonanzfrequenz der Maschine hangt da-
bei von unterschiedlichen BetriebsgréRen wie beispiels-
weise dem aktuellen Gewicht (wiederum abhangig u. a.
von in Tanks vorhandener Kraftstoff- und Wassermenge)
und anderen Faktoren ab. Diese Frequenz ist daher va-
riabel und kann daher nicht grundsatzlich fir eine Ma-
schine ermittelt werden.

[0013] Die Schwankungen in der Léangsgeschwindig-
keit wirken sich zum einen auf das Chassis aus, indem
es zu spurbaren "Schaukelbewegungen" kommt, ande-
rerseits wirkt sich die Schwankung jedoch auch auf das
hydraulische Antriebssystem aus. Die Bewegungen der
Maschine werden Uber die Laufwerke und die hydrauli-
schen Motoren zurtick in den Hydraulikkreislauf Gibertra-
gen und kdnnen auch dort als Schwankungen im Druck
bzw. im Volumenstrom detektiert werden.

[0014] Die Steuerungseinheit kann das hydraulische
Antriebssystem derart steuern, dass die vorgegebene
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Antriebsgeschwindigkeit periodisch geandert wird, um
eine Gegenschwingung zu erzeugen, die die detektieren
Schwankungen reduziert oder kompensiert.

[0015] Auf diese Weise, muss die eingestellte Ge-
schwindigkeit durch den Bediener der Baumaschine
nicht gedndert werden, um das ungewtinschte Schwan-
ken der Baumaschine zu unterbinden.

[0016] Die Steuerungseinheit kann das hydraulische
Antriebssystem derart steuern, dass die Frequenz der
Gegenschwingung an die Frequenz der detektierten
Schwingung angepasst ist und phasenversetzt zu dieser
ist. Der Phasenversatz kann auch kontinuierlich ange-
passt werden.

[0017] Die Steuerungseinheit kann das hydraulische
Antriebssystem derart steuern, dass die Frequenz der
Gegenschwingung gegenphasig zu der Frequenz der
detektierten Schwingung ist.

[0018] Die Steuerungseinheit kann das hydraulische
Antriebssystem derart steuern, dass die Amplitude der
Gegenschwingung an die Amplitude der detektierten
Schwingung angepasst ist.

[0019] Durch die Anpassung an die Frequenz und an
die Amplitude der detektierten Schwingung, kann die un-
gewiinschte detektierte Schwingung besonders effektiv
reduziert bzw. kompensiert werden.

[0020] Das hydraulische Antriebssystem kann zumin-
dest eine hydraulische Pumpe und zumindest einen hy-
draulischen Motor umfassen. Ferner kann das hydrauli-
sche Antriebssystem auch Leitungen und weitere Ele-
mente, wie beispielsweise Druckspeicher umfassen.
[0021] Die zumindest eine hydraulische Pumpe kann
eine Axialkolbenpumpe sein. Auch der hydraulische Mo-
tor kann ein Axialkolbenmotor sein.

[0022] Die SteuerungseinheitkanndenVolumenstrom
und/oder der Druck im hydraulischen Antriebssystem zur
periodischen Anderung der vorgegebenen Antriebsge-
schwindigkeit steuern.

[0023] Der Volumenstrom und/oder der Druck im hy-
draulischen Antriebssystem kann mittels der hydrauli-
schen Pumpe zum Anpassen der vorgegebenen An-
triebsgeschwindigkeit steuerbar sein.

[0024] Auch kann zur periodischen Anderung der vor-
gegebenen Antriebsgeschwindigkeit das Schluckvolu-
men des hydraulischen Motors anpassbar sein.

[0025] Die Steuerungseinheit kann das hydraulische
Antriebssystem derart steuern, dass die mittels des hy-
draulischen Antriebssystems zum Antreiben der Fah-
reinrichtung vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit erst
dann kontinuierlich angepasst wird, wenn die detektierte
Schwingung eine vordefinierte Amplitude Uberschreitet.
[0026] Auf diese Weise werden erst die fir den Ma-
schinenfiihrer besonders unangenehmen Schwankun-
gen kompensiert bzw. reduziert, bei denen ein Aufschau-
keln der Maschine stattfindet.

[0027] Die Detektionseinrichtung kann Schwankun-
gen der Langsgeschwindigkeit als Schwankungen der
Langsgeschwindigkeit um die eingestellte Geschwindig-
keit detektieren. Die Detektionseinrichtung kann die
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Schwankungen an den Fahreinrichtungen oder an dem
Maschinenrahmen und/oder als Schwankung des Volu-
menstroms und/oder als Schwankung des Drucks des
hydraulischen Antriebs detektieren. Bei einem Aufschau-
keln der Baumaschine kann es auch zu einem hin und
her kippen der Baumaschine kommen. Es kdnnen somit
auch Vertikalschwankungen gemessen werden, die ei-
nen Rickschluss auf die Langsgeschwindigkeits-
schwankungen zulassen.

[0028] Die Detektionseinrichtung kann ein Pick-Up-
Sensor und/oder ein Beschleunigungsaufnehmer
und/oder eine Messeinrichtung zum Messen der Druck-
schwankungenim hydraulischen Antriebssystem umfas-
sen. Ein Beschleunigungsaufnehmer misst die Ge-
schwindigkeitsanderungen, wodurch die Schwankungen
der Langsgeschwindigkeit bestimmt werden kénnen.
Weiterhin kénnen beispielsweise Anderungen des Volu-
menstroms der Hydraulikflissigkeit im Hydrauliksystem
mit einem entsprechenden Sensor gemessen werden.
[0029] Auch kann gemaR der vorliegenden Erfindung
ein Verfahren zum Bearbeiten von Bodenbelagen vor-
gesehen sein, mit einer mit Hilfe von Fahreinrichtungen
selbstfahrenden Baumaschine, insbesondere Stralen-
frasmaschine, Recycler, Stabilisierer oder Surface Mi-
ner, bei der die Fahreinrichtungen von einem hydrauli-
schen Antriebssystem angetrieben werden, wobei eine
Arbeitseinrichtung den Bodenbelag bearbeitet. Dabei
kanninsbesondere vorgesehen sein, dass beieiner Fort-
bewegung der Baumaschine Schwankungen in der
Langsgeschwindigkeit der Baumaschine detektiert wer-
den und in Abhangigkeit der detektierten Schwankung
die von dem hydraulischen Antriebssystem an die Fah-
reinrichtungen vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit
kontinuierlich angepasst wird, so dass die detektierten
Schwankungen der Baumaschine reduziert oder kom-
pensiert werden.

[0030] Die Schwankungen in der Langsgeschwindig-
keit der Baumaschine kénnen als Schwingungen mit ei-
ner im Wesentlichen festen Frequenz detektiert werden.
[0031] Die vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit
kann periodisch geandert werden, um eine Gegen-
schwingung zu erzeugen, die die detektierten Schwan-
kungen reduziert oder kompensiert.

[0032] Die Frequenz der Gegenschwingung kann an
die Frequenz der detektierten Schwingung angepasst
werden und phasenversetzt zu dieser sein.

[0033] Die Frequenz der Gegenschwingung kann der-
art angepasst werden, dass sie gegenphasig zu der Fre-
quenz der detektierten Schwingung ist.

[0034] GemaR der vorliegenden Erfindung ist es ent-
scheidend, dass die vorgegebene Antriebsgeschwindig-
keit sich bei der Anpassung im Durchschnitt nicht andert,
sondern lediglich um die gewlinschte eingestellte Fahr-
geschwindigkeit schwingt.

[0035] Im Folgenden werden unter Bezugnahme auf
die Zeichnungen Ausfilihrungsbeispiele der Erfindung
naher erlautert.

[0036] Es zeigen schematisch:
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Fig. 1  eine selbstfahrende Baumaschine in Seitenan-
sicht,

Fig. 2  Antriebsstrange der Baumaschine,

Fig. 3  den Verlauf der detektierten Langsgeschwin-
digkeit,

Fig. 4 den Verlauf der detektierten Langsgeschwin-
digkeit und den Verlauf der mittels des hydrau-
lischen Antriebssystems vorgegebenen An-
triebsgeschwindigkeit,

[0037] Figur 1 zeigt eine Baumaschine 1. Die Bauma-

schine kann eine Frasmaschine, insbesondere eine Stra-
Renfrasmaschine, ein Recycler oder Stabilisierer oder
ein Surfaceminer sein. Die in Figur 1 dargestellte Bau-
maschine hat die Form einer StraRenfrasmaschine. Die
Baumaschine 1 kann jedoch auch jegliche andere Bau-
maschine mit zumindest einem hydraulischen Antriebs-
system und einer Arbeitseinrichtung sein. Die dargestell-
te Baumaschine 1 weist Fahreinrichtungen 2 auf, die ei-
nen Maschinenrahmen 4 tragen. Die Fahreinrichtungen
2 kdnnen Kettenlaufwerke oder Rader sein. An dem Ma-
schinenrahmen 4 ist eine Arbeitseinrichtung, vorzugs-
weise eine Fraswalze 6 zum Bearbeiten des Bodenbe-
lags 3 gelagert. Die Fraswalze 6 kann zum Bearbeiten
des Bodenbelags 3 nicht dargestellte Frasmeif3el an der
Mantelflache der Fraswalze 6 aufweisen. Um die Fras-
walze 6 herum ist ein Fraswalzengehause 5 angeordnet.
Die Baumaschine weist ferner vorzugsweise eine For-
dereinrichtung 46 zum Abtransport des Frasgutes auf.
[0038] Die Fahreinrichtungen 2 kénnen Gber Hubsau-
len 48 mit dem Maschinenrahmen 4 verbunden sein. Mit-
tels der Hubsaulen 48 kann der Maschinenrahmen 4 h6-
henverstellbar sein. Dadurch kann auch die Fraswalze
6 héhenverstellt werden. Alternativ oder zuséatzlich kann
die Fraswalze 6 wiederum relativ zu dem Maschinenrah-
men 4 beweglich, insbesondere héhenverstellbar gela-
gert sein.

[0039] Fig. 2 zeigt einen Antriebsstrang der Bauma-
schine 1. Zur Ubertragung der Antriebsleistung auf die
Fahreinrichtungen 2 dient ein erster Antriebsstrang I,
wahrend zur Ubertragung der Antriebsleistung auf die
Fraswalze 6 ein zweiter Antriebsstrang Il dient.

[0040] In Fig. 2 ist eine Antriebseinheit 10 dargestellt.
Diese kann vorzugsweise einen Verbrennungsmotor
aufweisen. Der Verbrennungsmotor kann insbesondere
ein Dieselmotor sein. Die Antriebseinheit kann Gber eine
Elastomerkupplung 20 miteinem Pumpenverteilergetrie-
be 16 zum Antreiben des ersten Antriebsstangs | zum
Antreiben eines hydraulischen Antriebssystems 50 zum
Antreiben der Fahreinrichtungen 2 vorgesehen sein.
[0041] Im zweiten Antriebsstrang Il zum Antreiben der
Fraswalze 6 ist zwischen der Antriebseinheit 10 und der
Fraswalze 6 eine Schaltkupplung 14 vorgesehen. Die
Schaltkupplung 14 ist eine Einrichtung zum Schalten des
Drehmoments.
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[0042] Zwischen der Schaltkupplung 14 und der Fras-
walze 6 ist ein Zugmittelgetriebe 12 fir den mechani-
schen Antrieb der Fraswalze 6 angeordnet. Das Zugmit-
telgetriebe 12 weist ein Antriebselement 11 auf, das mit
der Abtriebswelle 22 der Antriebseinheit 10 drehfest ge-
koppeltist. Ferner weist das Zugmittelgetriebe 12 ein Ab-
triebselement 13 auf, das mit der Antriebswelle 15 der
Fraswalze 6 drehfest gekoppelt ist. Zwischen der An-
triebswelle 15 und der Fraswalze 6 kann noch ein Ge-
triebe, insbesondere ein Planetengetriebe 24 angeord-
net sein.

[0043] Das Zugmittelgetriebe 12 ist vorzugsweise ein
Riemenantrieb, wobei die Antriebs- und Abtriebselemen-
te aus Riemenscheiben 11 und 13 bestehen, Uber die
ein oder mehrere Antriebsriemen 30 umlaufen. Alternativ
kann das Zugmittelgetriebe 12 auch aus einem Ketten-
antrieb bestehen, wobei dann die Antriebs- und Abtrieb-
selemente aus Ritzeln bestehen. Grundsatzlich kann
auch die Arbeitseinrichtung hydraulisch oder elektrisch
angetrieben sein.

[0044] Beim ersten Antriebsstang | zum Antreiben des
hydraulischen Antriebssystems weist das Pumpenver-
teilergetriebe 16 zumindest eine hydraulische Pumpe 32
auf. Die zumindest eine hydraulische Pumpe 32 kann
wiederum Uber Hydraulikleitungen 36 mit zumindest ei-
nem, oder wie im dargestellten Ausflihrungsbeispiel
mehreren hydraulischen Motoren 34 verbunden sein. Die
hydraulischen Motoren 34 treiben jeweils eine, in Fig. 2
lediglich schematisch dargestellte Fahreinrichtung 2 an.
[0045] Aufgrund des hydraulischen Antriebssystems
kann die Vorschubgeschwindigkeit der Baumaschine
prinzipiell unabhangig von der Drehzahl des Antriebsmo-
tors gesteuert werden.

[0046] Beidem Betrieb einer Baumaschine kann es zu
Schwankungen in der Langsgeschwindigkeit der Bau-
maschine kommen. Diese Schwankungen kdnnen mit
Hilfe einer Detektionseinrichtung 44 detektiert werden.
In Abhangigkeit der detektierten Schwankungen kann ei-
ne Steuerungseinheit 38 das hydraulische Antriebssys-
tem 50 derart steuern, dass die mittels des hydraulischen
Antriebssystems 50 zum Antreiben der Fahreinrichtun-
gen 2 vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit kontinuier-
lich angepasst wird, so dass die detektierten Schwan-
kungen reduziert oder kompensiert werden. Dass die
Steuerungseinheit 38 das hydraulische Antriebssystem
50 Uber die Pumpe 32 steuert, ist mit der gestrichelten
Linie 40 dargestellt. Die Messwerte der Detektionsein-
richtung 44 kénnen an die Steuerungseinheit 38 Uber-
mittelt werden. Dies ist ebenfalls mit einer gestrichelten
Linie 45 dargestellt. Der Begriff steuern ist so zu verste-
hen, dass die die Detektionseinrichtung 44 mindestens
einmalig einen Messwert aufnimmt und die Steuerungs-
einheit 38 das hydraulische Antriebssystem 50 in Abhan-
gigkeit der detektierten Schwankungen steuert. Es soll
aber auch umfasst sein, dass die Detektionseinrichtung
mehrfach Messwerte aufnimmt und die Steuerungsein-
richtung 38 das hydraulische Antriebssystem 50 in Ab-
hangigkeit der detektierten Schwankungen steuert. Eine
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Ruckfiihrung im Sinne einer Regelung soll somit auch
bei dem vorliegenden Begriff steuern umfasst sein.
[0047] Die Detektionseinrichtung 44 kann die Schwan-
kungen der Langsgeschwindigkeit als Schwankung der
Langsgeschwindigkeit um die eingestellte Geschwindig-
keit detektieren. Die Detektionseinrichtung 44 kann die
Schwankungen an den Fahreinrichtungen 2 oder an den
Maschinenrahmen und/oder als Schwankung des Volu-
menstroms und/oder als Schwankung des Druckes des
hydraulischen Antriebssystems detektieren.

[0048] Im dargestellten Ausfihrungsbeispiel detektiert
die Detektionseinrichtung 44 die Schwankungen des Vo-
lumenstroms und/oder die Schwankungen des Drucks
in dem hydraulischen Antriebssystem 50. Die Detekti-
onseinrichtung 44 kann die Schwankungen an jeglicher
Stelle des Antriebsystems 50 messen, so z.B. an der
hydraulische Pumpe 32 oder an den Hydraulikleitungen
36. Dies ist ebenfalls mit gestrichelten Linien 41 darge-
stellt. Die Steuerungseinheit 38 kann Teil der Maschi-
nensteuerung der Baumaschine 1 sein. Die Steuerungs-
einheit 38 kann jedoch auch separat ausgefiihrt sein.
[0049] Fig. 3 zeigt die Langsgeschwindigkeit v,g; Uiber
die Zeit. Die dargestellte detektierte LAngsgeschwindig-
keit v;i; weist Schwankungen auf, die um eine eingestellte
Geschwindigkeit vg,, schwankt. Die eingestellte Ge-
schwindigkeit vg, ist die Geschwindigkeit, die der Fahrer
an einer Bedieneinheit einstellen kann. Die detektierte
Langsgeschwindigkeit ist mit vig; bezeichnet. Die detek-
tierten Schwankungen sind, wie dargestellt, eine Schwin-
gung mit fester Frequenz f. Zu einem solchen Aufschau-
keln der Baumaschine kommt es haufig, wenn Vibratio-
nen an der Baumaschine auftreten, die eine Resonanz-
frequenz der Baumaschine treffen. Bei dem bisherigen
Stand der Technik konnte den Schwankungen nur ent-
gegengewirkt werden, indem die eingestellte Geschwin-
digkeit vg,, reduziert wurde, um die Vibrationen zu redu-
zieren, die das Aufschaukeln der Maschine bewirken.
Dies hat jedoch den Nachteil, dass die Baumaschine ins-
gesamt langsamer bewegt wird als grundsatzlich auf-
grund der zur Verfligung stehenden Maschinenleistung
moglich ware.

[0050] Beider vorliegenden Erfindung wird jedoch die
Schwankung mittels einer Detektionseinrichtung 44 de-
tektiert. Die Steuerungseinrichtung 38 steuert das hy-
draulische Antriebssystem derart, dass die mittels des
hydraulischen Antriebssystems zum Antreiben der Fah-
reinrichtung 2 vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit
Vantrieb KONtinuierlich angepasst wird, so dass die detek-
tierten Schwankungen reduziert oder kompensiert wer-
den. Dies ist in Fig. 4 dargestellt. Es ist die detektierte
Geschwindigkeit vig; (durchgezogene Linie) dargestellt.
Diese schwankt um eine von dem Fahrzeugfiihrer ein-
gestellte Geschwindigkeit v,. Die Steuerungseinheit
steuert das hydraulische Antriebssystem nun derart,
dass die vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit Vanirien
(gepunktete Linie) derart verandert wird, dass die
Schwankungen reduziert bzw. kompensiert werden.
Dies ist auch in Fig. 4 zu erkennen. Die vorgegebene
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Antriebsgeschwindigkeit vpyiqp ist €ine Gegenschwin-
gung zu der detektierten Schwankung. Dadurch reduzie-
ren sich die detektierten Schwankungen im Verlauf der
Zeit. Die vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit vaptien
wird ebenfalls angepasst, so dass sich am Ende die de-
tektierte Schwankung der Baumaschine so stark redu-
ziert, dass sich die Langsgeschwindigkeit der Bauma-
schine nahezu an die vorgegebene Geschwindigkeit vgy
angleicht.

[0051] Es ist in Fig 4 zu erkennen, dass die Steue-
rungseinheit 38 das hydraulische Antriebssystem derart
steuert, dass die vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit
Vantrieb P€riodisch gedndert wird, um eine Gegenschwin-
gung zu erzeugen, die die detektierten Schwankungen
reduziert oder kompensiert. Dabei ist die Frequenz der
Gegenschwingung an die Frequenz der detektierten
Schwingung angepasst und phasenversetzt zu dieser.
Besonders bevorzugtist die Frequenz der Gegenschwin-
gung gegenphasig zu der Frequenz der detektierten
Schwingung. Auch ist vorzugsweise die Amplitude der
Gegenschwingung an die Amplitude der detektierten
Schwingung angepasst. Die Amplitude der detektierten
Schwingungen entspricht hierbei beispielsweise der ma-
ximalen Abweichung der detektierten Langsgeschwin-
digkeit vig; von der eingestellten Geschwindigkeit vgg,
die Amplitude der Gegenschwingung beispielsweise der
maximalen Abweichung der vorgegebenen Antriebsge-
schwindigkeit v iep VON der eingestellten Geschwindig-
keit vg .-

[0052] Die Steuerungseinheit 38 kann die Antriebsge-
schwindigkeitim hydraulischen Antriebssystem 50 durch
Anpassung des Volumenstroms und/oder des Drucks
des hydraulischen Antriebssystems mittels der hydrau-
lischen Pumpe 32 anpassen. Alternativ kann die Steue-
rungseinheit 38 die Antriebsgeschwindigkeit im hydrau-
lischen Antriebssystem 50 durch Anpassung des Volu-
menstroms und/oder des Drucks des hydraulischen An-
triebssystems auch an anderer Stelle als der hydrauli-
schen Pumpe 32 anpassen. Dies kann beispielsweise
durch einen zusatzlichen, nicht dargestellten, hydrauli-
schen Aktuator erfolgen.

[0053] Auch kann alternativ das Schluckvolumen der
hydraulischen Motoren 34 zur periodischen Anderung
der vorgegebenen Antriebsgeschwindigkeit angepasst
werden.

[0054] Eskannvorgesehensein,dass die Steuerungs-
einheit 38 erst dann die vorgegebene Antriebsgeschwin-
digkeit v ,yiep kONtinuierlich anpasst, wenn die detektier-
te Schwankung v eine vordefinierte Amplitude Uber-
schreitet.

[0055] Auf diese Weise kann die Baumaschine mit je-
der beliebigen Geschwindigkeit v¢ bewegt werden und
im Gegensatz zu dem bisherigen Stand der Technik kann
somit auch, dadurch, dass die vorgegebene Geschwin-
digkeit v nicht reduziert werden muss, die Baumaschi-
ne miteiner héheren bzw. der optimalen Geschwindigkeit
betrieben werden.

[0056] Bei der Baumaschine in Fig. 1 sind noch zu-
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satzlich oder alternative Detektionseinrichtungen darge-
stellt. Es ist eine als Beschleunigungsaufnehmer ausge-
fuhrte Detektionseinrichtung 60 und eine als Pick-Up-
Sensor ausgefiihrte Detektionseinrichtung 62 darge-
stellt. Mit diesen kénnen alternativ oder zusatzlich
Schwankungen in der Langsgeschwindigkeit der Bau-
maschine zuverlassig detektiert werden. Diese kénnen
jedoch auch weggelassen werden.

Patentanspriiche

1. Selbstfahrende Baumaschine (1), insbesondere
StralBenfrasmaschine, Recycler, Stabilisierer oder
Surface Miner, mit

- einem Maschinenrahmen (4),

- zumindest zwei Fahreinrichtungen (2),

- zumindest einem hydraulischen Antriebssys-
tem (50) zum Antreiben mindestens zweier Fah-
reinrichtungen (2),

- zumindest einer Arbeitseinrichtung, insbeson-
dere einer Fraswalze (6), zum Bearbeiten des
Bodenbelags (3),

dadurch gekennzeichnet,

dass eine Detektionseinrichtung (44, 60, 62) vorge-
sehen ist, die bei Fortbewegung der Baumaschine
(1) Schwankungen in der Langsgeschwindigkeit
(vist) der Baumaschine (1) detektiert, wobei in Ab-
hangigkeit der detektierten Schwankungen eine
Steuerungseinheit (38) das hydraulische Antriebs-
system (50) derart steuert, dass die mittels des hy-
draulischen Antriebssystems (50) zum Antreiben der
Fahreinrichtungen (2) vorgegebene Antriebsge-
schwindigkeit (Vapyiep) Kontinuierlich angepasst
wird, so dass die detektierten Schwankungen redu-
ziert oder kompensiert werden.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Schwankungen in der Langsge-
schwindigkeit (v,5;) der Baumaschine (1) mittels der
Dektektionseinrichtung (44, 60, 62) als Schwingung
detektierbar ist, wobei diese Schwingung vorzugs-
weise eine im Wesentlichen feste Frequenz auf-
weist.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuerungseinheit das hy-
draulische Antriebssystem (50) derart steuert, dass
die vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit (Vapiep)
periodisch geandert wird, um eine Gegenschwin-
gung zu erzeugen, die die detektierten Schwankun-
gen reduziert oder kompensiert.

4. Vorrichtung nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Steuerungseinheit (38) das hy-
draulische Antriebssystem (50) derart steuert, dass
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10.

1.

die Frequenz der Gegenschwingung an die Fre-
quenz der detektierten Schwingung angepasst ist
und phasenversetzt, bevorzugt gegenphasig zu die-
ser ist.

Vorrichtung nach Anspruch 3 oder 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuerungseinheit (38) das
hydraulische Antriebssystem (50) derart steuert,
dass die Amplitude der Gegenschwingung an die
Amplitude der detektierten Schwingung angepasst
ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass das hydraulischen
Antriebssystem (50) zumindest eine hydraulische
Pumpe (32) und zumindest einen hydraulischen Mo-
tor (34) umfasst.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuerungsein-
heit (38) den Volumenstrom und/oder den Druck im
hydraulischen Antriebssystem (50) zur periodischen
Anderung der vorgegebenen Antriebsgeschwindig-
keit (Vantriep) Steuert.

Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Volumenstrom und/oder der
Druck im hydraulischen Antriebssystem (50) mittels
der hydraulischen Pumpe (32) zum Anpassen der
vorgegebenen Antriebsgeschwindigkeit  (Vanirien)
steuerbar ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 8, da-
durch gekennzeichnet, dass zur periodischen An-
derung der vorgegebenen Antriebsgeschwindigkeit
(Vantrieb) das Schluckvolumen des zumindest einen
Hydraulikmotors einstellbar ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 9, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuerungsein-
heit (38) das hydraulische Antriebssystem (50) der-
art steuert, dass die mittels des hydraulischen An-
triebssystems (50) zum Antreiben der Fahreinrich-
tungen (2) vorgegebene Antriebsgeschwindigkeit
(Vantriep) €rst dann kontinuierlich angepasst wird,
wenn die detektierte Schwingung eine vordefinierte
Amplitude Uberschreitet.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da-
durch gekennzeichnet, dass die Detektionsein-
richtung (44) Schwankungen der Langsgeschwin-
digkeit (vis;) als Schwankung der Langsgeschwin-
digkeit (viiy) um die eingestellte Geschwindigkeit
(Vo) @anden Fahreinrichtungen (2) oder an dem Ma-
schinenrahmen und/oder als Schwankung des Vo-
lumenstroms und/oder als Schwankung des Drucks
des hydraulischen Antriebssystems detektiert.
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Vorrichtung nach Anspruch 11, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Detektionseinrichtung (44) einen
Pick-Up-Sensor und/oder einen Beschleunigungs-
aufnehmer zur Messung der Geschwindigkeitsan-
derungen und/oder eine Messeinrichtung zum Mes-
sen der Druckschwankungen oder des Volumen-
stroms im hydraulischen Antriebssystem umfasst.

Verfahren zum Bearbeiten von Bodenbelagen mit
einer mit Hilfe von Fahreinrichtungen (2) selbstfah-
renden Baumaschine (1), insbesondere Straflen-
frasmaschine, Recycler, Stabilisierer oder Surface
Miner, bei der die Fahreinrichtungen von einem hy-
draulischen Antriebssystem (50) angetrieben wer-
den, wobeieine Arbeitseinrichtung, insbesondere ei-
ne Fraswalze (6), den Bodenbelag bearbeitet,
dadurch gekennzeichnet,

dass bei einer Fortbewegung der Baumaschine (1)
Schwankungen in der Langsgeschwindigkeit (v,g)
der Baumaschine (1) detektiert werden und in Ab-
hangigkeit der detektierten Schwankung die von
dem hydraulischen Antriebssystem (50) an die Fah-
reinrichtungen (2) vorgegebene Antriebsgeschwin-
digkeit (Vaniriep) Kontinuierlich angepasst wird, so
dass die detektierten Schwankungen der Bauma-
schine (1) reduziert oder kompensiert werden.

Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Schwankungen in der Langsge-
schwindigkeit (v,s;) der Baumaschine (1) als Schwin-
gungen detektiert werden, wobei diese Schwingung
vorzugsweise eine im Westenlichen feste Frequenz
aufweist.

Verfahren nach Anspruch 13 oder 14, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die vorgegebene Antriebsge-
schwindigkeit (Vaptiep) Periodisch geadndert wird, um
eine Gegenschwingung zu erzeugen, die die detek-
tierten Schwankungen reduziert oder kompensiert.

Verfahren nach Anspruch 15, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Frequenz der Gegenschwingung
an die Frequenz der detektierten Schwingung ange-
passt wird und phasenversetzt, bevorzugt gegen-
phasig zu dieser ist
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