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(54) STRASSENBAUMASCHINE UND VERFAHREN ZUM BETREIBEN EINER

STRASSENBAUMASCHINE

(67)  Zum Betreiben einer StraBenbaumaschine ist
eine Bedienperson an die StraRenbaumaschine gebun-
den und somit gesundheitsschadlichen Dampfen ausge-
setzt. AuRerdem wird dadurch die Flexibilitdt der Bedi-
enperson reduziert. Die Erfindung schafft ein Verfahren
zum Betreiben einer StralRenbaumaschine sowie eine
StralRenbaumaschine, bei der die gesundheitlichen Risi-
ken der Bedienperson wahrend des Betriebs reduziert

sind, ohne dass dabei die Einbauqualitat des Stralten-
baumaterials reduziert wird. Das wird dadurch erreicht,
dass Fahrwerk (11) und/oder mindestens eine weitere
Komponente bzw. Arbeitskomponente der Strallenbau-
maschine von einer Bedienperson (20), die sich aul3er-
halb der StraRenbaumaschine befindet, liber ein Sende-
modul (23) ferngesteuert werden.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrei-
ben einer selbstfahrenden StraRenbaumaschine geman
den Oberbegriffen der Anspriiche 1 und 2. Des Weiteren
betrifft die Erfindung eine Stralenbaumaschine zur Her-
stellung eines StralRenbelags gemaf den Oberbegriffen
der Anspriche 9 und 10.

[0002] StraRenbaumaschinen, wie StralRenfertiger,
Beschicker, aber auch StralRenfrasen, dienen der Her-
stellung sowie dem Entfernen von Strallenbelagen aus
vorzugsweise Asphalt, aber auch Beton. Solche Ubli-
cherweise selbstfahrenden Stralenbaumaschinen ver-
figen Uber verschiedene Arbeitskomponenten, welche
diesenfestzugeordnet sind oder an- bzw. abbaubar sind.
So weist beispielsweise ein Stralenfertiger eine Einbau-
bohle mit einer Gleitplatte, ein Stampfermesser, eine
Verteilerschnecke, einen Kratzerférderer mit Lattenros-
ten und Ketten und dergleichen auf. Ein Beschicker hin-
gegen weist einen Kratzerférderer und einen Gurtférde-
rer auf. Eine StralRenfrdse hingegen weist eine Fraswal-
ze bzw. einen Frashobel auf. Des Weiteren kdnnen die
genannten Strallenbaumaschinen einen Vorratsbehal-
ter zur Aufnahme von StralRenbaumaterial, einen Mate-
rialforderer sowie ein Fahrwerk aufweisen, welches
durch eine Antriebseinheit, wie beispielsweise einen Die-
selmotor, angetrieben wird. Zumeist weisen diese Stra-
Renbaumaschinen auRerdem einen Bedienstand auf,
von dem aus eine Bedienperson gegebenenfalls tber
eine Steuereinheit die StraRenbaumaschine mit samt ih-
rer Komponenten steuert bzw. kontrolliert.

[0003] ZumBetreibender Straenbaumaschineistdie
Bedienperson an den Bedienstand gebunden, um die
Baumaschine sowie die einzelnen Komponenten tber
die Steuereinheit zu steuern bzw. zu kontrollieren. Bei
der Verarbeitung des insbesondere heilen Stralkenbau-
materials werden jedoch Dampfe frei, die einen langeren
Aufenthalt in dem Bedienstand unangenehm gestalten
bzw. langfristig gesundheitsschadlich sein kénnen. Da-
durch, dass die Bedienperson an den Bedienstand ge-
bunden ist, kann sie nur innerhalb eines beschrankten
Aktionsraums tatig werden. Eine flexible Kontrolle des
Einbauprozesses ist durch diese Bindung an den Be-
dienstand nicht méglich.

[0004] Davon ausgehend besteht die Aufgabe der vor-
liegenden Erfindung darin, ein Verfahren zum Betreiben
einer Strallenbaumaschine sowie eine StralRenbauma-
schine zu schaffen, bei der die gesundheitlichen Risiken
der Bedienperson wahrend des Betriebs reduziert sind,
ohne dass dabei die Einbauqualitat des Stralenbauma-
terials reduziert wird.

[0005] Ein Verfahren zur L6sung dieser Aufgabe weist
die Mallnahmen des Anspruchs 1 auf. Demnach ist es
vorgesehen, dass das Fahrwerk und/oder mindestens
eine weitere Komponente bzw. Arbeitskomponente der
Strallenbaumaschine von einer Bedienperson, die sich
aullerhalb des Bedienstands befindet, tiber ein Sende-
modul ferngesteuert werden. Dabei werden die Daten
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zur Steuerung des Fahrwerks und/oder der mindestens
einen weiteren Komponente zwischen dem Sendemodul
und einem Empfangsmodul, insbesondere einer Steuer-
einheit, oder zwischen dem Sendemodul und jeweils ei-
nem Empfangsmodul des Fahrwerks oder der mindes-
tens einen weiteren Komponente ausgetauscht. Durch
diese Fernsteuerung kann die Person sich auch auler-
halb des Bedienstands fernab von der StraRenbauma-
schine befinden und ist somit wenigstens nicht direkt den
gesundheitsschadlichen Einflissen der Stralenbauma-
schine ausgesetzt. Dariiber hinaus erhalt die Bedienper-
son eine raumliche Flexibilitat, die es ihr ermdglicht, wah-
rend des Betriebs der StraRenbaumaschine um selbige
herumzugehen, um alle Komponenten genauestens zu
Uberwachen bzw. den Einbauprozess der Baumaschine
besonders detailliert zu Gberpriifen. Das Sendemodul
kann dabei als Handgerat ausgebildet sein mit einem
integrierten Prozessor und geeigneten Sende-und Emp-
fangsmitteln sowie Eingabemitteln.

[0006] Ein weiteres Verfahren zur Lésung dieser Auf-
gabe weist die MalRnahmen des Anspruchs 2 auf. Dem-
nachist es vorgesehen, dass ein Fahrwerk und/oder min-
destens eine weitere Komponente der Strallenbauma-
schine von einer Bedienperson, die sich abseits der Stra-
Renbaumaschine befindet, tGber ein Sendemodul fern-
gesteuert werden, wobei Daten zur Steuerung zwischen
dem Sendemodul und einem Empfangsmodul oder zwi-
schen dem Sendemodul und jeweils einem Empfangs-
modul des Fahrwerks oder der mindestens einen weite-
ren Komponente ausgetauscht werden. Dabei werden
die Daten zur Steuerung des Fahrwerks und/oder der
mindestens einen weiteren Komponente zwischen dem
Sendemodul und einem Empfangsmodul, insbesondere
einer Steuereinheit, oder zwischen dem Sendemodul
und jeweils einem Empfangsmodul des Fahrwerks oder
der mindestens einen weiteren Komponente ausge-
tauscht. Durch diese Fernsteuerung ist die Person, die
sich abseits der Strallenbaumaschine befinden, nicht
den gesundheitsschadlichen Einflissen der Straflen-
baumaschine ausgesetzt. Darliber hinaus erhalt die Be-
dienperson eine raumliche Flexibilitat, die es ihr ermég-
licht, wahrend des Betriebs der StraRenbaumaschine um
selbige herumzugehen, um alle Komponenten genaues-
tens zu Uberwachen bzw. den Einbauprozess der Bau-
maschine besonders detailliert zu Giberprifen. Das Sen-
demodul kann dabei als Handgerat ausgebildet sein mit
einem integrierten Prozessor und geeigneten Sende-
und Empfangsmitteln sowie Eingabemitteln.

[0007] Darilber hinaus kann ein weiteres vorteilhaftes
Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung darin
bestehen, dass durch das Sendemodul zum Austausch
von Daten zur Steuerung des Fahrwerks und/oder min-
destens einer weiteren Komponente direkt ein CAN-Bus-
System, insbesondere einer Steuereinheit, der StralRen-
baumaschine, vorzugsweise ein CAN-Bus-System des
Fahrwerks oder der mindestens einen weiteren Kompo-
nente, angesteuert wird. Durch diese direkte Ansteue-
rung des CAN-Bus-Systems ist es fiir die Bedienperson
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moglich, direkt auf die Funktion der einzelnen Kompo-
nenten bzw. des Fahrwerks fiir die Steuerung bzw. Kon-
trolle zuzugreifen. Es ist auRerdem denkbar, dass die
Verbindung zwischen dem Sendemodul und dem Emp-
fangsmodul bedarfsabhangig umprogrammiert wird, so
dass das Sendemodul auch mit anderen CAN-Bus-Pro-
tokollen einzelner Komponenten bzw. der Strallenbau-
maschine, kommunizieren kann.

[0008] Bevorzugterweise kann es aulerdem vorgese-
hen sein, dass vor dem Ausflihren eines Steuerbefehls
das Sendemodul durch das Empfangsmodul, insbeson-
dere einer Steuereinheit, oder durch das Empfangsmo-
dul des Fahrwerks oder der mindestens einen weiteren
Komponente identifiziert, insbesondere verifiziert, wird.
So kann beispielsweise auf einer Baustelle, auf der meh-
rere Baumaschinen mit dem hier beschriebenen Verfah-
ren betrieben werden, sichergestellt werden, dass eine
StralRenbaumaschine eben nur mit der einen fiir diese
Baumaschine vorgesehenen Sendemodul betrieben
wird. Fur die Identifizierung bzw. Verifizierung zwischen
dem Sendemodul und den Empfangsmodulen kann bei-
spielsweise der Austausch eines Sicherungscodes oder
einer entsprechenden Kennung vorgesehen sein. Erst
nach der erfolgreichen Verifizierung bzw. ldentifizierung
durch gegebenenfalls eine Steuereinheit werden die von
dem Sendemodul Gbertragenen Befehle durch das Fahr-
werk bzw. eine der anderen Komponenten ausgefuhrt.
Sofern das Sendemodul nicht erfolgreich identifiziert
bzw. verifiziert wurde, kann dies durch ein akustisches
oder ein optisches Signal bekannt gegeben werden. Ent-
sprechende Signalmittel zur Erzeugung dieses Signals
kénnen beispielsweise dem Sendemodul zugeordnet
sein, so dass die mit diesen Sendemodul ausgestattete
Person direkt tber die erfolglose Verifizierung informiert
wird.

[0009] Bevorzugterweise kannesdie Erfindung auf3er-
dem vorsehen, dass von dem Sendemodul einzelne
Steuerbefehle an das Empfangsmodul, insbesondere ei-
ner Steuereinheit, oder an das Empfangsmodul des
Fahrwerks oder der mindestens einen weiteren Kompo-
nente gesammelt werden oder das Gruppen von meh-
reren Steuerbefehlen Ubertragen werden, wobei durch
die Gruppe von Steuerbefehlen mehrere Befehle auto-
matisiert, vorzugsweise in einer festgelegten Reihenfol-
ge, ausgefihrt werden. Diese Gruppen von Steuerbe-
fehlen kénnen vor der Inbetriebnahme der Stralenbau-
maschine beispielsweise von einem Planungsbiiro zu-
sammengestellt werden. So lassen sich mehrere einzel-
ne Befehle zu einer Routine bzw. Gruppe fir die Ausflih-
rung eines bestimmten Arbeitsschritts, wie beispielswei-
se die Einnevellierung der Einbaubohle, zusammenstel-
len. Durch diese Programmierung von Befehlsgruppen
kann durch einen einzelnen Befehl ein kompletter Ar-
beitsschritt initiiert bzw. ausgefiihrt werden.

[0010] Eine bevorzugte Weiterbildung der Vorrichtung
der vorliegenden Erfindung kann darin bestehen, dass
die Daten zwischen dem Empfangsmodul und dem Sen-
demodul kabellos ausgetauscht werden. Der kabellose
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Austausch kann insbesondere Gber Funk, Laser, WLAN
oder dergleichen erfolgen. Durch diese kabellose Uber-
tragung der Befehle ist die Bedienperson noch flexibler,
da sie in ihrem Aktionsradius nicht durch die Lange eines
Kabels eingeschrankt wird. Alternativ ist es auch denk-
bar, dass das Sendemodul Giber ein Kabel mit dem Emp-
fangsmodul verbunden ist. Eine derartige kabelgebun-
dene Verbindung bietet den Vorteil, dass die Verbindung
besonders sicher ist und das Sendemodul neben dem
schnellen Austausch von Daten auch mit elektrischer En-
ergie versorgbar ist.

[0011] Weiter kann es bevorzugt vorgesehen sein,
dass das Sendemodul fiir eine direkte Datenlibertragung
mit dem Empfangsmodul und/oder zum Aufladen eines
Energiespeichers des Sendemoduls in eine Aufnahme-
vorrichtung auf der StraBenbaumaschine, insbesondere
den Bedienstand, abgelegt wird. Durch diese Aufnahme
des Sendemoduls in der Aufnahmevorrichtung kann das
Sendemodul auch als eine konventionelle Steuereinrich-
tung von dem der StralRenbaumaschine bzw. dem Be-
dienstand aus verwendet werden. So kann, sofern es die
Situation erfordert oder zulasst, die StraRenbaumaschi-
ne auch konventionell direkt von der StralRenbaumaschi-
ne bzw. dem Bedienstand aus gesteuert bzw. kontrolliert
werden. Sofern es die Steuerung zuldsst, kann die Be-
dienperson so dann das Sendemodul aus der Aufnah-
mevorrichtung entnehmen und sich von der Strallenbau-
maschine bzw. dem Bedienstand in die nahere Umge-
bung der Strallenbaumaschine begeben, und zwar ohne
die Mdglichkeit der Kontrolle bzw. Steuerung der Stra-
Renbaumaschine aufzugeben. Wahrend das Sendemo-
dul in der Aufnahmevorrichtung platziert ist, wird der En-
ergiespeicher, insbesondere der Akku, des Sendemo-
duls aufgeladen. Nach Beendigung des Betriebs der
StralRenbaumaschine kann die Bedienperson durch das
Sendemodul dazu aufgefordert werden, selbiges zurilick
in die Aufnahmevorrichtung auf den Bedienstand zu le-
gen. Wahrend dieses Stand-by-Betriebs erfolgt ebenfalls
die Aufladung der Akkus mit elektrischer Energie.
[0012] Weiter kann es die vorliegende Erfindung vor-
sehen, dass die durch das Sendemodul tbertragenen
Befehle kategorisiert werden in Fahrbefehle, Arbeitsbe-
fehle und Sonderbefehle. Diesen einzelnen Befehlska-
tegorien kdnnen verschiedene Befehle zugeordnet wer-
den. So fallt beispielsweise unter die Kategorie "Fahrbe-
fehle" Befehle im Zusammenhang mit der Beschleuni-
gung und Lenkung der Baumaschine sowie die Wahl der
Geschwindigkeit. In die Kategorie der "Arbeitsbefehle"
fallen Befehle beziiglich der Materialférderrate, der Ein-
baubreite, der Einbaudicke, der Einbaugeschwindigkeit
und dergleichen. In die Kategorie der "Sonderbefehle"
fallen Befehle zum Transport bzw. zur Stralenfahrt der
Baumaschine und dergleichen.

[0013] Ein weiteres vorteilhaftes Ausfiihrungsbeispiel
der vorliegenden Erfindung kann darin bestehen, dass
Feedback-Signale von dem Empfangsmodul an das
Sendemodul gesendet werden, wenn ein Befehl nicht
vereinbar ist, mit einem vorangegangene Befehl oder der
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Zustand der Stralenbaumaschine, insbesondere des
Fahrwerks und/oder der mindestens einen weiteren
Komponente, die Ausfiihrung des Befehls nicht zulasst.
Wenn beispielsweise festgestellt wird, dass der Materi-
alvorratsbehalter des StralRenfertigers leer ist, kann kein
Stralenbaumaterial - in Einbaurichtung betrachtet - vor
die Einbaubohle transportiertwerden. Vielmehrlasst sich
der Transport des Stralenbaumaterials vor die Einbau-
bohle nur initiieren, wenn gentigend StraRenbaumaterial
in dem Vorratsbehélter vorliegt. Durch diese Erstellung
eines Feedback-Signals lassen sich Fehlfunktionen in
der Fernsteuerung der StralRenbaumaschine vermeiden.
Insbesondere, wenn die Bedienperson sich nicht in der
direkten Umgebung der StralRenbaumaschine aufhalt,
kann durch derartige Feedback-Signale bzw. Informati-
onen eine unerwilinschte Unterbrechung des Betriebs
vermieden werden. Es ist darliber hinaus denkbar, dass
die Bedienperson liber das Sendemodul stéandig Riick-
meldung beziiglich der Zustéande der einzelnen Kompo-
nenten der StraRenbaumaschine erhalt und ein eventu-
eller Mangel an StralRenbaumaterial friihzeitig erkannt
wird und entsprechende GegenmalRnahmen eingeleitet
werden.

[0014] Eine Stralenbaumaschine zur Lésung der ein-
gangs genannten Aufgabe wird durch die Merkmale des
Anspruchs 9 beschrieben. Demnach ist es vorgesehen,
dass der Baumaschine ein Sendemodul und ein Emp-
fangsmodul, insbesondere einer Steuereinheit, oder des
Fahrwerks oder der mindestens einen weiteren Kompo-
nente zugeordnet sind. Dabei sind das Fahrwerk oder
die mindestens eine weitere Komponente (iber das Sen-
demodul von einer Bedienperson, die sich auerhalb des
Bedienstands befindet, fernsteuerbar. Das Sendemodul
kann dabei als kastenartiges Handgerat ausgebildet
sein. Gleichermal}en ist es denkbar, dass sich die Funk-
tionen, die sich mittels des Sendemoduls ausfiihren las-
sen, auch als Software bzw. App auf ein Mobilfunkgerat
oder einen Tablet-Computer Gibertragen lassen, so dass
diese Gerate als Sendemodul fiir die Fernsteuerung der
StralRenbaumaschine nutzbar sind.

[0015] Ein weiteres Ausflhrungsbeispiel einer Stra-
Renbaumaschine zur Ldsung der eingangs genannten
Aufgabe wird durch die Merkmale des Anspruchs 10 be-
schrieben. Demnach ist es vorgesehen, dass der Bau-
maschine ein Sendemodul und ein Empfangsmodul, ins-
besondere einer Steuereinheit, oder des Fahrwerks oder
der mindestens einen weiteren Komponente zugeordnet
sind. Dabei sind das Fahrwerk oder die mindestens eine
weitere Komponente Uber das Sendemodul von einer
Bedienperson, die sich abseits oder neben der Strallen-
baumaschine befindet, fernsteuerbar. Das Sendemodul
kann dabei als kastenartiges Handgerat ausgebildet
sein. Gleichermalen ist es denkbar, dass sich die Funk-
tionen, die sich mittels des Sendemoduls ausfiihren las-
sen, auch als Software bzw. App auf ein Mobilfunkgerat
oder einen Tablet-Computer Gibertragen lassen, so dass
diese Gerate als Sendemodul fiir die Fernsteuerung der
StralRenbaumaschine nutzbar sind.
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[0016] Das Sendemodul bzw. das entsprechende
elektrische Gerat kann mittels Funk, Laser, WLAN oder
dergleichen mit dem Empfangsmodul der StraRenbau-
maschine kommunizieren. Bei dieser Kommunikation
handelt es sich vorzugsweise um eine verschliisselte
Kommunikation, uminsbesondere unautorisierte Eingrif-
fe in den Betrieb der StraRenbaumaschine zu unterbin-
den. Des Weiteren ist eine Kommunikation zwischen
dem Sendemodul und dem Empfangsmodul nur méglich,
sofern vorab eine entsprechende Kennung bzw. der Aus-
tausch von Verifikationscodes erfolgt ist.

[0017] Obwohlesvorgesehenist,das Sendemodul als
eine Art Fernbedienung fir die Fernsteuerung der Stra-
Renbaumaschine zu verwenden, kann selbiges auch in
eine entsprechende Aufnahme auf der Strallenbauma-
schine bzw. dem Bedienstand der StraRenbaumaschine
angedockt werden, um die StralRenbaumaschine auf
konventionelle Art und Weise zu bedienen. In dem auf
der StraRenbaumaschine oder auf dem Bedienstand an-
gedockten Zustand kann das Sendemodul wie eine be-
kannte Steuereinheit bedient werden. Eine Umschulung
der Bedienperson ist daher also fiir die Bedienung des
Sendemoduls nicht notwendig. Wahrend das Sendemo-
dul in der Aufnahme angedockt ist, kdnnen aufladbare
Batterien des Sendemoduls aufgeladen werden. Der Da-
tenaustausch zwischen dem Sendemodul und der Emp-
fangseinheit kann auch in diesem Zustand kabellos er-
folgen. Bevorzugt ist es jedoch so, dass der Datentrans-
fer im angedockten Zustand kabelgebunden erfolgt.
[0018] Das Sendemodul kann zum Anzeigen von ein-
gegebenen Befehlen und/oder zum Anzeigen einer Ken-
nung einer angewahlten StraBenbaumaschine ein Kon-
trolimittel aufweisen. Bei diesem Kontrollmittel kann es
sich im ein Display handeln oder um ein Mittel zur Erzeu-
gung eines akustischen, visuellen oder vibratorischen
bzw. haptischen Signals. Ein derartiges Display kann au-
Rerdem dazu dienen, die angesprochenen Feedback-
Signale des Empfangsmoduls darzustellen. Sofern ein
von dem Sendemodul an das Empfangsmodul lGbertra-
gener Befehl nicht vereinbart ist, mit einem vorangegan-
genen Befehl oder der Zustand der StraRenbaumaschi-
ne die Ausfiihrung des Befehls nicht zulasst, kann dies
ebenfalls durch das Display angezeigt werden. Dariiber
hinaus kann es vorgesehen sein, dass zu jedem Zeit-
punkt Zustadnde bzw. Betriebsparameter oder Herstel-
lungsparameter auf dem Display anzeigbar sind. Somit
sind der Bedienperson unabhangig vom Ort relativ zur
Stralenbaumaschine samtliche Informationen zugang-
lich, die zum Betrieb der StraRenbaumaschine notwen-
dig sind.

[0019] Ein bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel der vor-
liegenden Erfindung wird nachfolgend anhand der Zeich-
nung naher erlautert.

[0020] Die einzige Figur der Zeichnung zeigt eine Sei-
tenansicht eines Strallenfertigers mit einer Bedienper-
son.

[0021] Um das erfindungsgemafRe Verfahren zum Be-
treiben einer Strallenbaumaschine zu beschreiben, wird
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mit der Figur beispielhaft ein StralBenfertiger 10 darge-
stellt. An dieser Stelle sei jedoch ausdriicklich darauf hin-
gewiesen, dass die vorliegende Erfindung nicht auf die
Anwendung fiir einen StralBenfertiger eingeschrankt ist,
sondern vielmehr auch im Zusammenhang mit weiteren
Strallenbaumaschinen, wie beispielsweise einem Be-
schicker, einer StralRenfrase oder dergleichen zu sehen
ist.

[0022] Der in der Figur beispielhaft dargestellte Stra-
Renfertiger 10 weist ein Fahrwerk 11 auf, das im gezeig-
ten Ausfiihrungsbeispiel als Raupenfahrwerk ausgebil-
det ist. Das Fahrwerk 11 des Stralienfertigers 10 kann
jedoch auch als Radfahrwerk ausgebildet sein. Der Stra-
Renfertiger 10 ist selbstfahrend ausgebildet. Dazu wird
das Fahrwerk 11 von einer Antriebseinheit 12 derart an-
getrieben, dass der StraRenfertiger 10 in Fertigungsrich-
tung 13 fortbewegbar ist. Selbstregend lasst sich der
StralRenfertiger 10 auch derart antreiben, dass eine Be-
wegung entgegen der Fertigungsrichtung 13 erfolgt.
[0023] InFertigungsrichtung 13 gesehenistvorder An-
triebseinheit 12 ein wannenartig bzw. muldenartig aus-
gebildeter Vorratsbehélter 14 angeordnet. Der Vorrats-
behalter 14 dient zur Aufnahme eines Vorrats des zur
Herstellung des Stralenbelags dienenden Materials,
insbesondere einer Asphaltmischung. Durch einenin der
Figur nicht gezeigten Foérderer, insbesondere einem
Kratzerforderer, wird das Material vom Vorratsbehalter
14 gegen die Fertigungsrichtung 13 zur Riickseite des
Stralenfertigers 10 transportiert, und zwar vor eine Ver-
teilerschnecke 15. Die Verteilerschnecke 15 ist hinterder
Antriebseinheit 12 angeordnet. Die Verteilerschnecke 15
erstreckt sich quer zur Fertigungsrichtung 13 und dient
dazu, das Material Gber die gesamte Arbeitsbreite des
Stralenfertigers 10 gleichmaRig zu verteilen.

[0024] In Fertigungsrichtung 13 betrachtet, ist hinter
der Verteilerschnecke 15 eine Einbaubohle 16 angeord-
net. Die Einbaubohle 16 ist an Tragarmen 17 auf und ab
bewegbarangehangt. Die Tragarme 17 sind schwenkbar
am Fahrwerk 11 gelagert. Bei der Einbaubohle 16 kann
es sich um eine einteilige Einbaubohle 16 handeln, die
in der Breite nicht veranderbar ist, oder um eine mehr-
teilige Einbaubohle aus einer Hauptbohle und seitlichen
Verschiebebohlen, wodurch die Breite der Einbaubohle
und somit die Einbaubreite veranderbar ist.

[0025] Die Einbaubohle 16 weist einen Bohlengrund-
kérper 18 mit einer darunter angeordneten Gleitplatte 19
auf. Die Einbaubohle 16 liegt mit der Unterseite ihrer
Gleitplatte 19 auf dem einzubauenden Material auf.
[0026] Die Antriebseinheit 12 des StralRenfertigers 10
weist einen Verbrennungsmotor auf. Vorzugsweise han-
delt es sich dabei um einen Dieselmotor. Die Antriebs-
einheit 12 kann aber auch andere Motoren, ggf. auch
mehrere Motoren, aufweisen. Die Antriebseinheit 12 ver-
fugt des Weiteren Uber mindestens eine von dem Ver-
brennungsmotor angetriebene Hydraulikpumpe. Damit
werden hydraulische Antriebe, insbesondere Hydraulik-
motoren, mit der benétigten Energie versorgt. Denkbar
ist auch, dass der Verbrennungsmotor zuséatzlich oder
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alternativ mindestens einen Generator antreibt, der
Strom fir elektrische Antriebe, insbesondere Elektromo-
toren, erzeugt.

[0027] Der Betrieb des StraRBenfertigers 10 sowie die
Steuerung und die Kontrolle der aufgezahlten Kompo-
nenten, wie beispielsweise dem Fahrwerk 11, der An-
triebseinheit 12, dem Vorratsbehalter 14, der Verteiler-
schnecke 15, der Einbaubohle 16, den Tragarmen 17,
und dergleichen kénnen von einer Bedienperson 20 von
einem Bedienstand 21 aus gesteuert bzw. kontrolliert
werden. Dazu ist in dem Bedienstand 21 beispielsweise
eine Steuereinheit 22 angeordnet. Durch diese Steuer-
einheit 22 kann der Betrieb des gesamten StralRenferti-
gers 10 Uberwacht bzw. kontrolliert werden. Die Steuer-
einheit 22 kann dabei mit jeder einzelnen der genannten
Komponenten uber ein CAN-Bus-System verbunden
sein. Es ist jedoch auch denkbar, dass der StralRenferti-
ger 10 bzw. die StraRenbaumaschine keinen Bedien-
stand 21 aufweist, sondern wenigstens nahezu vollstan-
dig fernsteuerbar ausgebildet ist.

[0028] Die Steuerung bzw. Kontrolle des StraRenferti-
gers 10 sowie jeder einzelnen der genannten Kompo-
nenten kann jedoch alternativ auch tiber ein Sendemodul
23 erfolgen. Uber dieses Sendemodul 23 kénnen Daten
bzw. Befehle zum Betrieb des StrafRenfertigers 10 Uber
ein dem StrafRenfertiger 10 zugeordneten Empfangsmo-
dul 24 vorgenommen werden. Dabei kann es vorgesehen
sein, dass dieses Empfangsmodul 24 direkt mit der Steu-
ereinheit 22 verbunden ist und tber diese Steuereinheit
22 mit den einzelnen Komponenten tber das CAN Bus
System kommuniziert. Gleichermafen kann es jedoch
auchvorgesehen sein, dass jede einzelne der genannten
Komponenten des Stralenfertigers 10 tber ein entspre-
chendes eigenes Empfangsmodul 24 verfiigt zur Kom-
munikation mitdem Sendemodul 23. Die Kommunikation
zwischen dem Empfangsmodul 24 und dem Sendemo-
dul 23 kann kabellos erfolgen. Dies schafft den Vorteil,
dass die Bedienperson 20 nicht an den Bedienstand 21
gebunden ist, sondern vielmehr nahezu ortsunabhangig
den Betrieb des StralRenfertigers 10 fernsteuern kann.
Uber das Sendemodul 23 kann die Bedienperson 20 ent-
weder Uber die Steuereinheit 22 die einzelnen Kompo-
nenten ansteuern oder direkt auf die einzelnen Kompo-
nenten zugreifen.

[0029] Fdr eine leichtere Eingabe bzw. fir eine kom-
fortablere Steuerung des StralRenfertigers 10 Uber das
Sendemodul 23 kann selbiges ein Display 25 bzw. eine
Anzeige, aufweisen, durch die Informationen fir die Be-
dienperson 20 visualisierbar sind.

[0030] Dem StralRenfertiger 10 bzw. dem Bedienstand
21, insbesondere der Steuereinheit 22, kann eine Auf-
nahme zum Aufnehmen des Sendemoduls 23 zugeord-
netwerden. Diese Aufnahme ist derart ausgebildet, dass
das Sendemodul 23 derart in die Aufnahme fligbar ist,
dass es im gekoppelten Zustand als Eingabefeld fiir die
Steuereinheit 22 auf den Bedienstand 21 dienen kann.
Mit dem so in die Aufnahme gefligten Sendemodul 23
lasst sich der StralRenfertiger 10 auf die bekannte Artund
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Weise betreiben. Gleichermallen wird in diesem Zustand
ein aufladbarer Energiespeicher, insbesondere ein Akku,
des Sendemoduls 23 geladen. Der Datenaustausch zwi-
schen dem Sendemodul 23 und der Steuereinheit 22 er-
folgt in diesem gekoppelten Zustand direkt, d. h. kabel-
gebunden.

[0031] Sofern erforderlich oder zweckdienlich bzw.
moglich, kann die Bedienperson 20 das Sendemodul 23
aus der Aufnahme entnehmen und sich von dem Stra-
Renfertiger 10 bzw. dem Bedienstand 21 entfernen. Da-
beikann die Reichweite fiir die kabellose Kommunikation
zwischen dem Sendemodul 23 und dem Empfangsmo-
dul 24 eingestellt werden. Durch eine verschlisselte
Ubertragung der Daten zwischen dem Sendemodul 23
und dem Empfangsmodul 24 kann ausgeschlossen wer-
den, dass der Datentransfer gestort wird bzw. mit ande-
ren Baumaschinen verwechselt wird.

[0032] Vor der Inbetriebnahme des Stralenfertigers
10 muss durch die Steuereinheit 22 verifiziert werden,
dass das verwendete Sendemodul 23 legitimiert ist, mit
dem Empfangsmodul 24 zu kommunizieren. Dies kann
beispielsweise durch den Austausch einer Kennung er-
folgen.

[0033] Vor der Inbetriebnahme des Stralenfertigers
10 kdénnen verschiedene Befehlsroutinen bzw. Be-
fehlsablaufe oder Gruppen von Befehlen auf das Sen-
demodul 23 sowie auf das Empfangsmodul 24 gespei-
chert werden. So lassen sich fiir die jeweilige durchzu-
fuhrende Arbeit Protokolle bzw. Betriebsablaufe vorbe-
reiten, die durch eine einfache Tastenkombination initi-
ierbar sind und war vorzugsweise ferngesteuert. Da-
durch Iasst sich zum einen der Betriebsverlauf vereinfa-
chen und zum anderen kann dadurch der Bedienkomfort
fir die Bedienperson 20 verbessert werden, da sich die
Person 20 nicht fortwahrend auf dem Straenfertiger 10
bzw. in dem Bedienstand 21 aufhalten muss. Dadurch
Iasst sich gleichzeitig auch die Zeit, die sich die Bedien-
person 20 direkt auf dem StralRenfertiger 10 aufhalten
muss, reduzieren.

Bezugszeichenliste:
[0034]

10  StraRenfertiger

11 Fahrwerk

12  Antriebseinheit

13  Fertigungsrichtung
14  Vorratsbehalter

15  Verteilerschnecke
16  Einbaubohle

17  Tragarm

18  Bohlengrundkérper
19  Gleitplatte

20 Bedienperson

21 Bedienstand

22  Steuereinheit

23  Sendemodul

(]
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24 Empfangsmodul
25 Display

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betreiben einer selbstfahrenden
Strallenbaumaschine, insbesondere eines Strallen-
fertigers (10) oder eines Beschickers, zur Herstel-
lung eines StralRenbelags mit einem angetriebene
Reifen oder Raupen aufweisenden Fahrwerk (11)
und/oder mindestens einer weiteren Komponente
wie mindestens einem Materialférderer, einem Vor-
ratsbehalter (14) fur StraRenbaumaterial, einer Ver-
teilerschnecke (15) und/oder einer Einbaubohle (16)
und einem Uber dem Fahrwerk (11) angeordneten
Bedienstand (21), wobei das Fahrwerk (11) sowie
die mindestens eine weitere Komponente von dem
Bedienstand (21) aus von einer Bedienperson (20)
gesteuert werden, dadurch gekennzeichnet, dass
das Fahrwerk (11) und/oder mindestens eine weite-
re Komponente von einer Bedienperson (20), die
sich aulerhalb des Bedienstandes (21) befindet,
Uber ein Sendemodul (23) ferngesteuert werden,
wobei Daten zur Steuerung zwischen dem Sende-
modul (23) und einem Empfangsmodul (24) oder
zwischen dem Sendemodul (12) und jeweils einem
Empfangsmodul (24) des Fahrwerks (11) oder der
mindestens einen weiteren Komponente ausge-
tauscht werden.

2. Verfahren zum Betreiben einer selbstfahrenden
Strallenbaumaschine, insbesondere eines Stral’en-
fertigers (10) oder eines Beschickers, zur Herstel-
lung eines StralRenbelags mit einem angetriebene
Reifen oder Raupen aufweisenden Fahrwerk (11)
und/oder mindestens einer weiteren Komponente
wie mindestens einem Materialférderer, einem Vor-
ratsbehalter (14) fur StraRenbaumaterial, einer Ver-
teilerschnecke (15) und/oder einer Einbaubohle
(16), wobei das Fahrwerk (11) sowie die mindestens
eine weitere Komponente von einer Bedienperson
(20) gesteuert werden, dadurch gekennzeichnet,
dass das Fahrwerk (11) und/oder mindestens eine
weitere Komponente von einer Bedienperson (20),
die sich nicht auf der StralRenbaumaschine befindet,
Uber ein Sendemodul (23) ferngesteuert werden,
wobei Daten zur Steuerung zwischen dem Sende-
modul (23) und einem Empfangsmodul (24) oder
zwischen dem Sendemodul (12) und jeweils einem
Empfangsmodul (24) des Fahrwerks (11) oder der
mindestens einen weiteren Komponente ausge-
tauscht werden.

3. Verfahren zum Betreiben einer selbstfahrenden
Strallenbaumaschine nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass durch das Sendemo-
dul (23) zum Austausch von Daten zur Steuerung
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des Fahrwerks (11) und/oder mindestens einer wei-
tere Komponenten direkt ein CAN-Bus-System, ins-
besondere einer Steuereinheit (22) der Stralenbau-
maschine, vorzugsweise ein CAN-Bus-System des
Fahrwerks (11), oder der mindestens einen weiteren
Komponente, angesteuert wird.

Verfahren zum Betreiben einer selbstfahrenden
StralRenbaumaschine nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
vor dem Ausflihren eines Steuerbefehls das Sende-
modul (23) durch das Empfangsmodul (24), insbe-
sondere einer Steuereinheit (22), oder durch das
Empfangsmodul (24) des Fahrwerks (11) oder der
mindestens einen weiteren Komponente identifi-
ziert, insbesondere verifiziert, wird.

Verfahren zum Betreiben einer selbstfahrenden
StralRenbaumaschine nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
von dem Sendemodul (23) einzelne Steuerbefehle
an das Empfangsmodul (24), insbesondere einer
Steuereinheit (22), oder an das Empfangsmodul (24)
des Fahrwerks (11) oder der mindestens einen wei-
teren Komponente gesendet werden, oder das
Gruppen von mehreren Steuerbefehlen libertragen
werden, wobei durch die Gruppe von Steuerbefeh-
len mehrere Befehle automatisiert ausgefiihrt wer-
den.

Verfahren zum Betreiben einer selbstfahrenden
StralBenbaumaschine nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Daten zwischen dem Empfangsmodul (24) und
dem Sendemodul (23) kabellos, insbesondere tber
Funk, Laser, W-LAN, oder dergleichen, oder kabel-
gebunden ausgetauscht werden.

Verfahren zum Betreiben einer selbstfahrenden
StralRenbaumaschine nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
das Sendemodul (23) fir eine direkte Datentbertra-
gung mit dem Empfangsmodul (24) und/oder zum
Aufladen eines Energiespeichers des Sendemoduls
(23) in eine Aufnahmevorrichtung auf dem Bedien-
stand (21) abgelegt wird.

Verfahren zum Betreiben einer selbstfahrenden
StralRenbaumaschine nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
Feedback-Signale von dem Empfangsmodul (24) an
das Sendemodul (12) gesendet werden, wenn ein
Befehl nicht vereinbar ist, mit einem vorangegange-
nen Befehl oder der Zustand der StraRenbauma-
schine, insbesondere des Fahrwerks (11) und/oder
der mindestens einen weiteren Komponente, die
Ausfiihrung des Befehls nicht zulasst.
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9.

10.

1.

12.

13.

Strallenbaumaschine, insbesondere Stralenferti-
ger (10) oder Beschicker, zur Herstellung eines Stra-
Renbelags miteinem angetriebene Reifen oder Rau-
pen aufweisenden Fahrwerk (11) und/oder mindes-
tens einer weiteren Komponente wie mindestens ei-
nem Materialférderer, einem Vorratsbehalter (14) fur
StralBenbaumaterial, einer Verteilerschnecke (15)
und/oder einer Einbaubohle (16) und einem Uber
dem Fahrwerk (11) angeordneten Bedienstand (21),
wobei das Fahrwerk (11) sowie die mindestens eine
weitere Komponente von dem Bedienstand (21) aus
von einer Bedienperson (20) steuerbar ist, gekenn-
zeichnet durch ein Sendemodul (23) und ein Emp-
fangsmodul (24) oder ein Empfangsmodul (24) des
Fahrwerks (11) oder der mindestens einen weiteren
Komponente, wobei das Fahrwerks (11) oder die
mindestens eine weitere Komponente (iber das Sen-
demodul (23) von einer Bedienperson (20), die sich
aullerhalb des Bedienstandes (21) befindet, fern-
steuerbar sind.

Strallenbaumaschine, insbesondere Stralenferti-
ger (10) oder Beschicker, zur Herstellung eines Stra-
Renbelags miteinem angetriebene Reifen oder Rau-
pen aufweisenden Fahrwerk (11) und/oder mindes-
tens einer weiteren Komponente wie mindestens ei-
nem Materialférderer, einem Vorratsbehalter (14) fur
StralRenbaumaterial, einer Verteilerschnecke (15)
und/oder einer Einbaubohle (16), wobei das Fahr-
werk (11) sowie die mindestens eine weitere Kom-
ponente von einer Bedienperson (20) steuerbar ist,
gekennzeichnet durch ein Sendemodul (23) und
ein Empfangsmodul (24) oder ein Empfangsmodul
(24) des Fahrwerks (11) oder der mindestens einen
weiteren Komponente, wobei das Fahrwerks (11)
oder die mindestens eine weitere Komponente liber
das Sendemodul (23) von einer Bedienperson (20),
die sich neben der Stralenbaumaschine befindet,
fernsteuerbar sind.

Strallenbaumaschine nach Anspruch 9 oder 10, da-
durch gekennzeichnet, dass das Sendemodul (23)
und das mindestens eine Empfangsmodul (24) Mittel
zum kabellosen Datenilibertrag, insbesondere per
Funk, Laser, W-LAN, oder dergleichen, aufweist.

Strallenbaumaschine nach einem der Anspriiche 9
bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass das Sen-
demodul (23) zum Datentransfer und/oder zum La-
den eines Energiespeichers des Sendemoduls (23)
einer Aufnahme auf dem Bedienstand (21) der Stra-
Renbaumaschine zuordbar ist.

Strallenbaumaschine nach einem der Anspriiche 9
bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass das Sen-
demodul (23) ein Kontrollmittel aufweist zum Aufzei-
gen von eingegebenen Befehlen und/oder von
Feedback-Signalen des Empfangsmoduls (24),
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wenn ein von dem Sendemodul (23) an das Emp-
fangsmodul (23) Ubertragener Befehl nicht vereinbar
ist, mit einem vorangegangenen Befehl oder der Zu-
stand der Stralenbaumaschine, insbesondere des
Fahrwerks (11) und/oder der mindestens einen wei-
teren Komponente, die Ausfilhrung des Befehls
nicht zulasst.

Strallenbaumaschine nach Anspruch 13, dadurch
gekennzeichnet, dass es sich bei dem Kontrollmit-
tel um ein Display (25) handelt oder um eine Mittel
zur Erzeugung eines akustischen, visuellen oder vi-
bratorischen bzw. haptischen Signals.
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