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STRASSENFRASMASCHINE

(567)  Die erfindungsgemafe selbstfahrende Bauma-
schine 1, insbesondere Strallenfrdsmaschine, verfiigt
Uber einen Maschinenrahmen 3, an dem eine Fraswalze
10 angeordnet ist, und mindestens ein in Arbeitsrichtung
A linkes Laufwerk 4, 6 und mindestens ein in Arbeitsrich-
tung A rechtes Laufwerk 5, 7, denen Hubeinrichtungen
4A, 5A, 6A, 7A zugeordnet sind, von denen der Maschi-
nenrahmen 3 getragen wird. Darliber hinaus weist die
Baumaschine eine Nivelliereinrichtung 15 zum Ansteu-
ern der Hubeinrichtungen 4A, 5A, 6A, 7A auf, die derart

STRASSENFRASMASCHINE UND VERFAHREN ZUM STEUERN EINER

ausgebildetist, dass die Ho6he und/oder Neigung des Ma-
schinenrahmens 3 in Bezug auf die Verkehrsflache (8)
einstellbar ist. Die Nivelliereinrichtung 15 sieht einen be-
sonderen Steuermodus vor, die fiir den Betrieb der Bau-
maschine 1indem Fall bestimmtist, dass eine Strecken-
abschnitt auf der FahrbahnaulRenseite 20A zu bearbei-
ten ist. Diese Nivelliereinrichtung 15 sieht Abstandsmes-
sungen fur die Steuerung der Hubeinrichtungen 4A, 5A,
6A, 7A nur auf einer gemeinsamen Seite des Maschi-
nenrahmens 3 vor.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Stralenfrasmaschi-
ne, die einen Maschinenrahmen aufweist, an dem eine
Fraswalze angeordnet ist. Dartiber hinaus betrifft die Er-
findung ein Verfahren zum Steuern einer Stralenfras-
maschine.

[0002] Im StraBenbau werden selbstfahrende Bauma-
schinen unterschiedlicher Bauart eingesetzt. Zu diesen
Maschinen zahlen die bekannten StralRenfrdsmaschi-
nen, mit denen bestehende Strallenschichten des Stra-
Renoberbaus abgetragen werden kénnen. Die bekann-
ten Stralenfrdsmaschinen verfligen Gber eine rotierende
Fraswalze, die mit Fraswerkzeugen zur Bearbeitung der
Fahrbahn bestiicktist. Die Fraswalze istan dem Maschi-
nenrahmen angeordnet, der in der H6he gegenuber der
zu bearbeitenden Verkehrsflache verstellbar ist. Die H6-
henverstellung des Maschinenrahmens erfolgt mittels
Hubeinrichtungen, die den einzelnen Kettenlaufwerken
oder Radern (Laufwerken) zugeordnet sind. Zum Abfra-
sen eines schadhaften Stralenbelages wird der Maschi-
nenrahmen abgesenkt, so dass die Fraswalze in den
StraBenbelag eindringt. Die Hubeinrichtungen erlauben
sowohl die Héhenverstellung des Maschinenrahmens
bzw. der Fraswalze als auch die Einstellung einer vor-
gegebenen Neigung des Maschinenrahmens bzw. der
Fraswalze quer zur Vorschubrichtung der Stralenfras-
maschine.

[0003] Zurgenauen Einstellung der Frastiefe und Nei-
gung verfugen die bekannten StralRenfrdsmaschinen
Uber eine Nivelliereinrichtung, die eine oder mehrere Ab-
standsmesseinrichtungen zum Messen des Abstandes
zwischen einem Referenzpunkt in Bezug auf den Ma-
schinenrahmen und der Verkehrsflache aufweisen. Die
Abstandsmesseinrichtungen weisen einen oder mehrere
Abstandssensoren auf. Abstandsmesseinrichtungen mit
mehreren in Langsrichtung des Maschinenrahmens ver-
setzt angeordneten Abstandssensoren (Multiplex) wer-
den zur Berlcksichtigung langwelliger Unebenheiten
eingesetzt. Bei den Multiplex-Systemen kénnen die Ab-
standssensoren an einem langgestreckten Ausleger be-
festigt sein, der an einer Seite des Maschinenrahmens
angebracht ist.

[0004] Aus der DE 10 2006 020 293 A1 ist eine Nivel-
liereinrichtung fir eine StraRenfrdsmaschine bekannt,
die auf der linken und rechten Seite der StraRenfrasma-
schine jeweils einen Sensor zum Erfassen des Ist-Wer-
tes der Frastiefe und einen Sensor zum Erfassen der
aktuellen Querneigung der Fraswalze in Bezug auf die
Horizontale vorsieht. In Abhangigkeit von der Abwei-
chung der gemessenen Ist-Werte von den Soll-Werten
kann die Frastiefe auf der linken und rechten Seite der
Maschine geregelt werden. Dabei kann die Frastiefe auf
jeder der beiden Seiten in Abhangigkeit von den Ist-Wer-
ten der Frastiefe auf der jeweiligen Seite geregelt wer-
den. Die Frastiefe kann aber auch nur auf einer der bei-
den Seitenin Abhangigkeit von den jeweiligen Ist-Werten
der Frastiefe geregelt werden. In diesem Fall kann die
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Frastiefe auf der gegeniberliegenden Seite lber die
Querneigung geregelt werden.

[0005] Die EP 0547 378 B1 beschreibt eine Nivellier-
einrichtung fir eine Stralenfrasmaschine, die drei Ultra-
schallsensoren aufweist, die in Vorschubrichtung der
Frasmaschine hintereinander angeordnet sind. Mit den
Ultraschall-Sensoren soll als Referenzflache die Ver-
kehrsflache abgetastet werden. Zwei Abstandssensoren
sind am Maschinenrahmen in der Hohe der Laufwerke
und ein Sensoristzwischen den Laufwerken angeordnet.
Die Abstandswerte werden statistisch ausgewertet, bei-
spielsweise wird ein Mittelwert gebildet, um ein Steuer-
signal fur die Hubeinrichtungen zur Héhenverstellung der
Laufwerke zu erzeugen. Nivelliereinrichtungen sind auch
aus der DE 10 2006 062 129 A1, EP 2 392 731 A2 oder
EP 1 154 075 A2 bekannt.

[0006] Die zu bearbeitenden Strallen kénnen unter-
schiedliche Profile haben. Auf einem geraden Strecken-
abschnitt kann eine Stral3e ein Dachprofil haben. In einer
Rechtskurve kann die Stralenoberflache gegeniliber der
Horizontalen in Fahrtrichtung nach rechts und in einer
Linkskurve nach links geneigt sein.

[0007] Die Erfindung betrifft einen auch als Kopierfra-
sen bezeichneten Frasvorgang, bei dem an jeder Stelle
der Stral3e ein Belag mit derselben Dicke (Frastiefe) ab-
gefrast werden soll, wobei die Neigung der abgefrasten
Oberflache der Stralie (Verkehrsflache) gegeniliber der
Horizontalen nicht verandert werden soll. Wenn bei-
spielsweise bei einer Stralle mit einem Dachprofil die
Fahrbahndecke der rechten Fahrbahn abgefrast werden
soll, wobei die Strallenfrasmaschine rechts fahren soll
(Rechtsverkehr), muss die Fraswalze in die Fahrbahn-
decke mit einer vorgegebenen Frastiefe eindringen, wo-
bei die Fraswalze bzw. der Maschinenrahmen, an dem
die Fraswalze angebracht ist, gegentiber der Horizonta-
len um einen vorgegebenen Winkel nach rechts geneigt
sein muss. Wenn die abzufrasende Strale bzw. die Fahr-
bahn eine groRRere Breite als die Fraswalze hat, muss
die Fahrbahnbzw. Strafle in mehreren Abschnitten (Spu-
ren) abgefrast werden. Beispielsweise wird zunachst ein
fahrbahnauRenseitiger Streckenabschnitt (1. Frasspur)
und dann ein fahrbahninnenseitiger Streckenabschnitt
(2. Frasspur) bearbeitet.

[0008] Zu Beginn der Frasarbeiten wird die StralRen-
frasmaschine auf der Fahrbahn positioniert. Daraufhin
werden die den Laufwerken zugeordneten Hubeinrich-
tungen eingefahren, so dass sich der Maschinenrahmen
mit der Fraswalze absenkt. Der Maschinenrahmen wird
solange abgesenkt, bis die Fraswerkzeuge der rotieren-
den Fraswalze die StralRenoberflache gerade berlhren.
Dieser Vorgang wird als "Ankratzen" bezeichnet. Dabei
sollte die Fraswalze parallel zu der StralRenoberflache
ausgerichtet sein, wodurch die Ausrichtung des Maschi-
nenrahmens bestimmt wird.

[0009] Wenn ein fahrbahnauRenseitiger Streckenab-
schnitt gefrast werden soll, kann die Frastiefe auf der in
Arbeitsrichtung linken Seite der Fraswalze gemessen
werden. Hierzu wird der Abstand eines auf den Maschi-
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nenrahmen der StraRenfrasmaschine bezogenen Refe-
renzpunktes, der auf der linken Seite der Fraswalze liegt,
zu der nicht gefrasten Verkehrsflache gemessen. Aufder
in Arbeitsrichtung rechten Seite der Baumaschine ist al-
lerdings eine geeignete Referenzflache nicht vorhanden.
Daher kann eine Abstandsmessung am rechten Fahr-
bahnaufienrand nicht ohne weiteres vorgenommen wer-
den. Fir eine Abstandsmessung auf der rechten Seite
kénnte zwar ein Leitdraht verlegt werden, dies erweist
sich aber in der Praxis als relativ aufwendig.

[0010] Im vorliegenden Fall kdnnte die Frastiefe auf
der rechten Seite der Baumaschine auch uber die Nei-
gung der Maschine geregelt werden. Eine Neigung der
Baumaschine nach links fiihrt zu einer VergréRerung der
Frastiefe und eine Neigung der Maschine nach rechts
Verringerung zu einer der Frastiefe auf der rechten Seite.
Um die Frastiefe auf der rechten Seite durch Verande-
rung der Neigung der Baumaschine regeln zu kénnen,
muss die einzustellende Neigung aber tber den gesam-
ten Streckenverlauf bekannt sein. Daher miissen zusatz-
liche Informationen (Daten) tGber den Verlauf der Nei-
gung der StralBe bereitgestellt werden, was die Steue-
rung der Baumaschine relativ aufwendig macht.

[0011] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine
Stralenfrasmaschine zu schaffen, die eine exakte Be-
arbeitung einer Verkehrsflache ermdglicht, insbesonde-
re eine exakte Bearbeitung einer Verkehrsflache ohne
die Bereitstellung von zusatzlichen Informationen tber
die Neigung der zu bearbeitenden Flache erlaubt. Dar-
Uberhinausist eine Aufgabe der Erfindung, ein Verfahren
anzugeben, das eine exakte Bearbeitung einer Ver-
kehrsflache insbesondere ohne die Bereitstellung von
zusatzlichen Informationen tber die Neigung der zu be-
arbeitenden Flache erlaubt.

[0012] Die L6sungdieser Aufgaben erfolgt erfindungs-
gemal mit den Merkmalen der unabhangigen Anspri-
che. Die Gegenstande der abhangigen Anspriiche be-
treffen vorteilhafte Ausfiihrungsformen der Erfindung.
[0013] Die erfindungsgemale selbstfahrende Stra-
Renfrasmaschine verfugt Gber einen Maschinenrahmen,
an dem eine Fraswalze angeordnet ist, und mindestens
ein in Arbeitsrichtung linkes Laufwerk und mindestens
ein in Arbeitsrichtung rechtes Laufwerk. Insgesamt sind
mindestens drei Laufwerke vorgesehen. Vorzugsweise
weist die Stralenfrésmaschine ein vorderes und ein hin-
teres, linkes Laufwerk und ein vorderes und ein hinteres,
rechtes Laufwerk auf. Den einzelnen Laufwerken sind
Hubeinrichtungen zugeordnet, von denen der Maschi-
nenrahmen getragen wird. Mit den Hubeinrichtungen
kann die Hohe und/oder Neigung des Maschinenrah-
mens bzw. der Fraswalze in Bezug auf die Verkehrsfla-
che (StralRenoberflache) bzw. die Horizontale vergroRert
oder verkleinert werden.

[0014] Darilber hinaus weist die StraRenfrasmaschine
eine Nivelliereinrichtung zum Ansteuern der Hubeinrich-
tungen auf, die derart ausgebildet ist, dass die Hohe
und/oder Neigung des Maschinenrahmens in Bezug auf
die Verkehrsflache bzw. die Horizontale eingestellt wird.
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[0015] Die Nivelliereinrichtung verfuigt Gber eine erste
Abstandsmesseinrichtung, die derart ausgebildet ist,
dass der Abstand zwischen mindestens einem Referenz-
punkt und der Verkehrsflache gemessen wird, wobei ein
erster Abstandswert ermittelt wird, und eine zweite Ab-
standsmesseinrichtung, die derart ausgebildet ist, dass
der Abstand zwischen mindestens einem Referenzpunkt
und der Verkehrsflache gemessen wird, wobei ein zwei-
ter Abstandswert ermittelt wird. In diesem Zusammen-
hang wird unter einem Referenzpunkt eine Referenz ver-
standen, die eine bestimmte Hohe festlegt. Als Referenz
kann auch eine Linie oder Ebene angenommen werden,
auf der der Referenzpunkt liegt. Wenn mehrere Ab-
standsmessungen fiir (jeweils) einen Referenzpunkt er-
folgen, kann aus den Messwerten ein Abstandswert er-
mittelt werden, der zur weiteren Auswertung zur Verfi-
gung steht. Beispielsweise kann der Mittelwert der Mess-
werte berechnet werden.

[0016] Die Nivelliereinrichtung weist eine Steuer- und
Recheneinheit auf, die derart konfiguriert ist, dass der
von der ersten und zweiten Abstandsmesseinrichtung er-
mittelte Abstandwert jeweils mit einem vorgegebenen
Abstandswert verglichen wird, und in Abhangigkeit von
der Abweichung des ermittelten Abstandswerts von dem
vorgegebenen Abstandswert Steuersignale fiir die Hub-
einrichtungen erzeugt werden. In diesem Zusammen-
hang werden unter Steuersignalen die fir die Ansteue-
rung der Hubeinrichtungen bzw. deren zugehérige Bau-
gruppen, beispielsweise Hydraulikeinheiten, erforderli-
che Signale oder Daten verstanden. Die Hubeinrichtun-
gen bewirken das Anheben und Absenken bzw. die Aus-
richtung des Maschenrahmens in Abhangigkeit von den
Steuersignalen.

[0017] Die Steuer-und Recheneinheitder Nivellierein-
richtung kann eine selbststédndige Baugruppe bilden oder
zumindest teilweise Bestandteil der zentralen Steuer-
und Recheneinheit der Baumaschine sein. Die Steuer-
und Recheneinheit kann beispielsweise einen allgemei-
nen Prozessor, einen digitalen Signalprozessor (DSP)
zur kontinuierlichen Bearbeitung digitaler Signale, einen
Mikroprozessor, eine anwendungsspezifische integrier-
te Schaltung (ASIC), einen aus Logikelementen beste-
henden integrierten Schaltkreis (FPGA) oder andere in-
tegrierte Schaltkreise (IC) oder Hardware-Komponenten
aufweisen, um die Ansteuerung der Hubeinrichtungen
auszufihren. Auf den Hardware-Komponenten kann ein
Datenverarbeitungsprogramm (Software) laufen. Es ist
auch eine Kombination der verschiedenen Komponen-
ten moglich.

[0018] Die Nivelliereinrichtung siehteinen besonderen
Steuermodus vor, der fir den Betrieb der Strallenfras-
maschine in dem Fall bestimmt ist, dass ein Strecken-
abschnitt auf der FahrbahnaulRenseite zu bearbeiten ist.
Dieser Steuermodus wird als Nivelliermodus fir einen
Streckenabschnitt auf der Fahrbahnauflenseite bezeich-
net. Die Nivelliereinrichtung kann noch andere Steuer-
modi vorsehen, die flir andere Betriebsfalle bestimmt
sind.



5 EP 3 647 494 A1 6

[0019] Die erste und zweite Abstandsmesseinrichtung
sind fur den Nivelliermodus fur einen Streckenabschnitt
auf der FahrbahnaulRenseite derart ausgebildet, dass
deren Referenzpunkte in Arbeitsrichtung nur auf einer
gemeinsamen Seite der Fraswalze liegen, wobei der Re-
ferenzpunkt der zweiten Abstandsmesseinrichtung in ei-
nemvorgegebenen seitlichen Abstand zu dem Referenz-
punkt der ersten Abstandsmesseinrichtung auf der der
Fraswalze abgewandten Seite des Referenzpunkts der
ersten Abstandsmesseinrichtung liegt. Die erste Mes-
sung kann dicht neben der Fraswalze erfolgen.

[0020] Die Steuer- und Recheneinheit ist derart konfi-
guriertist, dass die Steuer- und Recheneinheitin Abhan-
gigkeit von der Abweichung des von der ersten Ab-
standsmesseinrichtung ermittelten ersten Abstandswer-
tes von dem vorgegebenen Abstandswert Steuersignale
fur die Hubeinrichtung , die dem Laufwerk zugeordnet
ist, das dem Referenzpunkt der ersten Abstandsmess-
einrichtung zugewandt ist, erzeugt, und in Abhangigkeit
von der Abweichung des von der zweiten Abstandsmes-
seinrichtung ermittelten zweiten Abstandswertes von
dem vorgegebenen Abstandswert Steuersignale fir die
Hubeinrichtung , die dem Laufwerk zugeordnet ist, das
dem Referenzpunkt der ersten Abstandsmesseinrich-
tung abgewandt ist, erzeugt.

[0021] Wenn auf der linken oder rechten Seite zwei
Laufwerke vorgesehen sind, kdnnen Steuersignale fiir
die dem vorderen und/oder hinteren Laufwerke zugeord-
nete Hubeinrichtung erzeugt werden.

[0022] Die gemeinsame Seite, auf der die beiden Re-
ferenzpunkte liegen, istdavon abhangig, ob sich die Stra-
Renfrasmaschine in Arbeitsrichtung auf der rechten Seite
(Rechtsverkehr) oder auf der linken Seite (Linksverkehr)
bewegt.

[0023] Eine besonders bevorzugte Ausfiihrungsform
der StraRenfrasmaschine ist fir den Rechtsverkehr be-
sonders geeignet. Auf diese Ausfiihrungsform wird nach-
folgend Bezug genommen.

[0024] Die erste und zweite Abstandsmesseinrichtung
fur den Nivelliermodus fur einen Streckenabschnitt auf
der FahrbahnauRenseite sind flir den Rechtsverkehr der-
art ausgebildet, dass deren Referenzpunkte in Arbeits-
richtung auf der linken Seite der Fraswalze liegen, wobei
der Referenzpunkt der zweiten Abstandsmesseinrich-
tung in einem vorgegebenen seitlichen Abstand zu dem
Referenzpunkt der ersten Abstandsmesseinrichtung auf
der linken Seite des Referenzpunkts der ersten Ab-
standsmesseinrichtung liegt. Die erste Messung kann
auf der linken Seite der Maschine dicht neben der Fras-
walze erfolgen.

[0025] Die fir den Rechtsverkehr bestimmte Steuer-
und Recheneinheit ist derart konfiguriert, dass die Steu-
er- und Recheneinheit in Abhangigkeit von der Abwei-
chung des von der ersten Abstandsmesseinrichtung er-
mittelten ersten Abstandswertes von dem vorgegebenen
Abstandswert Steuersignale fiir die dem in Arbeitsrich-
tung linken Laufwerk zugeordnete Hubeinrichtung er-
zeugt, und in Abhangigkeit von der Abweichung des von
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der zweiten Abstandsmesseinrichtung ermittelten zwei-
ten Abstandswertes von dem vorgegebenen Abstands-
wert Steuersignale fiir die dem in Arbeitsrichtung rechten
Laufwerk zugeordnete Hubeinrichtung erzeugt.

[0026] Fur die Bearbeitung eines Streckenabschnitts
auf der Fahrbahninnenseite ist die erste Abstandsmes-
seinrichtung derart ausgebildet, dass deren Referenz-
punktin Arbeitsrichtung auf der linken Seite der Fraswal-
ze liegt, und die zweite Abstandsmesseinrichtung ist der-
artausgebildet, dass deren Referenzpunktin Arbeitsrich-
tung auf der rechten Seite der Fraswalze liegt. Der Re-
ferenzpunkt der zweiten Abstandsmesseinrichtung liegt
somit in einem vorgegebenen seitlichen Abstand zu dem
Referenzpunkt der ersten Abstandsmesseinrichtung auf
der rechten Seite des Referenzpunkts der ersten Ab-
standsmesseinrichtung. Die beiden Messungen kénnen
jeweils dicht neben der Fraswalze erfolgen. Dieser Ni-
velliermodus gehoért zum Stand der Technik.

[0027] Zum Anheben und Absenken des Maschinen-
rahmens und/oder zur Einstellung der Neigung des Ma-
schinenrahmens kann die Steuer- und Recheneinheit
derart konfiguriert sein, dass die Hubeinrichtungen ein-
gefahren bzw. ausgefahren werden. Folglich kann die
Abweichung des von der ersten bzw. zweiten Abstands-
messeinrichtung ermittelten ersten bzw. zweiten Ab-
standswertes von dem vorgegebenen Abstandswert mi-
nimiert werden.

[0028] Fir den Nivelliermodus in einem Streckenab-
schnitt auf der FahrbahnauRenseite kann die Steuer-und
Recheneinheit derart konfiguriert sein, dass die dem in
Arbeitsrichtung linken Laufwerk zugeordnete Hubein-
richtung eingefahren wird, wenn der von der ersten Ab-
standsmesseinrichtung ermittelte erste Abstandswert
groRer als der vorgegebene Abstandswert ist, und die
dem in Arbeitsrichtung linken Laufwerk zugeordnete Hu-
beinrichtung ausgefahren wird, wenn der von der ersten
Abstandsmesseinrichtung ermittelte erste Abstandswert
kleiner als der vorgegebene Abstandswert ist, und die
dem in Arbeitsrichtung rechten Laufwerk zugeordnete
Hubeinrichtung ausgefahren wird, wenn der von der
zweiten Abstandsmesseinrichtung ermittelte zweite Ab-
standswert gréfRer als der vorgegebene Abstandswert
ist, und die dem in Arbeitsrichtung rechten Laufwerk zu-
geordnete Hubeinrichtung eingefahren wird, wenn der
von der zweiten Abstandsmesseinrichtung ermittelte
zweite Abstandswert kleiner als der vorgegebene Ab-
standswert ist.

[0029] Fir den Nivelliermodus in einem Streckenab-
schnitt auf der Fahrbahninnenseite kann die Steuer- und
Recheneinheit derart konfiguriert sein, dass die dem in
Arbeitsrichtung linken Laufwerk zugeordnete Hubein-
richtung eingefahren wird, wenn der von der ersten Ab-
standsmesseinrichtung ermittelte erste Abstandswert
gréRer als der vorgegebene Abstandswert ist, und die
dem in Arbeitsrichtung linken Laufwerk zugeordnete Hu-
beinrichtung ausgefahren wird, wenn der von der ersten
Abstandsmesseinrichtung ermittelte erste Abstandswert
kleiner als der vorgegebene Abstandswert ist, und die
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dem in Arbeitsrichtung rechten Laufwerk zugeordnete
Hubeinrichtung eingefahren wird, wenn der von der zwei-
ten Abstandsmesseinrichtung ermittelte zweite Ab-
standswert groRer als der vorgegebene Abstandswert
ist, und die dem in Arbeitsrichtung rechten Laufwerk zu-
geordnete Hubeinrichtung ausgefahren wird, wenn der
von der zweiten Abstandsmesseinrichtung ermittelte
zweite Abstandswert kleiner als der vorgegebene Ab-
standswert ist.

[0030] Bei einer Strallenfrasmaschine, die fir den
Linksverkehr bestimmt ist, ergeben sich in analoger Be-
trachtungsweise umgekehrte Verhaltnisse.

[0031] Firjedenderbeiden Nivelliermodisind nur zwei
seitlich zueinander versetzte Abstandmessungen erfor-
derlich. Daher werden grundsatzlich nur zwei Abstands-
messeinrichtungen bendétigt. Die Abstandsmesseinrich-
tungen kénnen an der StraRenfrasmaschine austausch-
bare Abtastsensoren aufweisen, die an geeigneten Hal-
terungen befestigt werden kdnnen. Wenn austauschbare
Abstandssensoren vorgesehen sind, kann die Stralen-
frasmaschine fiir den einen oder anderen Nivelliermodus
umgeristet werden, in dem einer der beiden Abstands-
sensoren auf der gleichen Seite wie der andere Ab-
standssensor oder auf der anderen Seite montiert wird.
Die StraBenfrdsmaschine kann aber auch bereits mitdrei
fest montierten Abstandssensoren bestlickt sein, wobei
dann zu jeder Zeit nur zwei Abstandssensoren aktiv sind
und je nach Nivelliermodus zwischen den Abstandsen-
soren hin und her geschaltet wird.

[0032] Die Steuer- und Recheneinheit der Nivellierein-
richtung kann fir die beiden Nivelliermodi grundsatzlich
von denselben Rechenalgorithmen Gebrauch machen.
Fir die Steuerung kénnen auch dieselben Hardware-
komponenten und Baugruppen verwandt werden. Der
Unterschied in der Auswertung der Messwerte liegt im
Wesentlichen nur darin, dass bei einer Verlagerung der
Messung von der einen Seite der Stralenfrasmaschine
auf die andere Seite, beispielsweise von der rechten Sei-
te auf die linke Seite, insbesondere in den Bereich der
Fahrbahnmitte, eine gegenlaufige Bewegung der zuge-
hérigen Hubeinrichtung(en) erfolgen muss. Beispiels-
weise wird die dem in Arbeitsrichtung rechten Laufwerk
zugeordnete Hubeinrichtung nicht eingefahren, sondern
ausgefahren, wenn der von der zweiten Abstandsmess-
einrichtung ermittelte zweite Abstandswert groRer als der
vorgegebene Abstandswert ist.

[0033] Eine bevorzugte Ausfiihrungsform sieht vor,
dass der seitliche Abstand des Referenzpunktes der
zweiten Abstandsmesseinrichtung zu dem Referenz-
punkt der ersten Abstandsmesseinrichtung in dem Nivel-
liermodus fiir einen Streckenabschnitt auf der Fahrbahn-
auRenseite im Wesentlichen dem seitlichen Abstand des
Referenzpunktes der zweiten Abstandsmesseinrichtung
zu dem Referenzpunkt der ersten Abstandsmesseinrich-
tung in dem Nivelliermodus fiir einen Streckenabschnitt
auf der Fahrbahninnenseite entspricht.

[0034] Derseitliche Abstand des Referenzpunktes der
zweiten Abstandsmesseinrichtung zu dem Referenz-
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punkt der ersten Abstandsmesseinrichtung kann weitge-
hend der Breite des Maschinenrahmens der Stralien-
frasmaschine oder dem Abstand zwischen den Laufwer-
ken (Spurweite) oder der Breite der Fraswalze entspre-
chen. Der seitliche Abstand kann aber auch gréRer oder
kleiner sein. Denselben Abstand fiir beide Betriebsmodi
zu wahlen hatden Vorteil, dass bei gleicher Regelabwei-
chung in beiden Betriebsmodi die Bewegung der Hub-
einrichtung um den gleichen Betrag erfolgt, wobei die
Bewegung nur gegenlaufig ist. Folglich ist fir die unter-
schiedliche Konfiguration der Steuer- und Recheneinheit
fur beide Nivelliermodi bei der Auswertung der Messwer-
te nur die Bericksichtigung einer "Vorzeichenumkehr"
erforderlich, so dass fiir die Implementierung des Sys-
tems auf den StralRenfrdsmaschinen nach dem Stand
der Technik nur ein verhaltnismafig geringer Program-
mieraufwand erforderlich ist.

[0035] Wenn der seitliche Abstand des Referenzpunk-
tes der zweiten Abstandsmesseinrichtung zu dem Refe-
renzpunkt der ersten Abstandsmesseinrichtung in bei-
den Betriebsmodi verschieden ist, beispielsweise wenn
die Bedingungen auf der Baustelle dies erforderlich ma-
chen sollten, muss neben der "Vorzeichenumkehr" ein
Umrechnungsfaktor berticksichtigt werden, der dem Ver-
héltnis zwischen dem Abstand in dem einen Modus und
dem Abstand in dem anderen Modus Rechnung tragt.
Beispielsweise konnen die Stellsignale fir die Kol-
ben/Zylinder-Einrichtungen der Hubeinrichtungen mit ei-
nem Faktor verrechnet werden. Wenn der Abstand in
dem erfindungsgemafen Betriebsmodus, in dem beide
Abstandssensoren auf einer Seite des Maschinenrah-
mens liegen, der Halfte des Abstandes der beiden Ab-
standssensorenin dem Betriebsmodus, in dem beide Ab-
standssensoren auf unterschiedlichen Seiten des Ma-
schinenrahmens liegen, entspricht, ergibt sich ein Um-
rechnungsfaktor von 2 fiir den erfindungsgemafen Be-
triebsmodus, was dem Verhéltnis der Abstande ent-
spricht.

[0036] Die erste und/oder zweite Abstandsmessein-
richtung kdnnen jeweils einen oder mehrere Abstands-
sensoren aufweisen. Furden Nivelliermodus fiir die Stra-
RenauBenseite braucht nur ein zusatzlicher Abstands-
sensor vorgesehen werden oder die Montage eines be-
reits vorhandenen Abstandssensors auf der anderen
Maschineseite vorgenommen werden.

[0037] Der Abstandssensor kann beispielsweise ein
beliebiger taktiler oder beriihrungsloser Abstandssensor
sein. Als Abtastelement eines taktilen Abstandssensors
kann auch der bei den bekannten StralRenfrasmaschinen
an den Stirnseiten der Fraswalze vorgesehene und auf
dem Boden aufstehende Kantenschutz fungieren. Als
beriihrungslose Abstandssensoren kdnnen beispiels-
weise optische oder induktive oder kapazitive Abstands-
sensoren oder Ultraschall-Abstandssensoren verwendet
werden. Die Abstandsmessung kann eine Punktmes-
sung sein. In der Praxis sehen die bekannten Abstands-
sensoren aber die Messung in Bezug auf eine Flache
vor, beispielsweise eine kreisféormige Flache bei einem
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Ultraschallsensor oder die Aufstandsflache eines Kan-
tenschutzes. Zur Beriicksichtigung von Unebenheiten
kann die erste und/oder zweite Abstandsmesseinrich-
tung eine Reihe von in Langsrichtung der StralRenfras-
maschine angeordnete Abstandssensoren aufweisen
(Multiplex), wobei die Abstandsmesseinrichtung derart
ausgebildet ist, dass der Abstandswert aus den von den
Abstandssensoren gemessenen Abstédnden ermittelt
wird. Der Abstandswert kann beispielsweise der Mittel-
wert aus den gemessenen Abstanden sein.

[0038] Eine Ausfuhrungsform des erfindungsgema-
Ren Verfahrens sieht vor, dass die Referenzpunkte (R1,
R2) in Arbeitsrichtung (A) auf der rechten Seite der Fras-
walze (10) liegen, wobei der Referenzpunkt (R2) der
zweiten Abstandsmessung (17) in einem seitlichen Ab-
stand (c) zu dem Referenzpunkt (R1) der ersten Ab-
standsmessung (16) auf der rechten Seite des Referenz-
punkts (R1) der ersten Abstandsmessung (16) liegt, und
in Abhangigkeit von der Abweichung des ersten Ab-
standswertes von dem vorgegebenen Abstandswert die
dem in Arbeitsrichtung (A) rechten Laufwerk (5, 7) zuge-
ordnete Hubeinrichtung (5A, 7A) angesteuert wird, und
in Abhangigkeit von der Abweichung des zweiten Ab-
standswertes von dem vorgegebenen Abstandswert die
dem in Arbeitsrichtung (A) linken Laufwerk (4, 6) zuge-
ordnete Hubeinrichtung (4A, 6A) angesteuert wird.
[0039] Eine weitere Ausflihrungsform des erfindungs-
gemalen Verfahrens sieht vor, dass die dem in Arbeits-
richtung (A) rechten Laufwerk (5, 7) zugeordnete Hub-
einrichtung (5A, 7A) eingefahren wird, wenn der erste
Abstandswert groRer als der vorgegebene Abstandswert
ist, und die dem in Arbeitsrichtung rechten Laufwerk (5,
7) zugeordnete Hubeinrichtung (5A, 7A) ausgefahren
wird, wenn der erste Abstandswert kleiner als der vorge-
gebene Abstandswert ist, und die dem in Arbeitsrichtung
(A) linken Laufwerk (4, 6) zugeordnete Hubeinrichtung
(4A, 6A) ausgefahren wird, wenn der zweite Abstands-
wert groRer als der vorgegebene Abstandswert ist, und
die dem in Arbeitsrichtung (A) linken Laufwerk (4, 6) zu-
geordnete Hubeinrichtung (4A, 6A) eingefahren wird,
wenn der zweite Abstandswert kleiner als der vorgege-
bene Abstandswert ist.

[0040] Eine weitere Ausflihrungsform des erfindungs-
gemalen Verfahrens sieht vor, dass bei der Bewegung
der Baumaschine in einem Streckenabschnitt auf der
Fahrbahninnenseite (20B) die dem in Arbeitsrichtung (A)
linken Laufwerk (4, 6) zugeordnete Hubeinrichtung (4A,
6A) eingefahren wird, wenn der erste Abstandswert gro-
Rer als der vorgegebene Abstandswert ist, und die dem
in Arbeitsrichtung linken Laufwerk (4, 6) zugeordnete Hu-
beinrichtung (4A, 6A) ausgefahren wird, wenn der erste
Abstandswert kleiner als der vorgegebene Abstandswert
ist, und die dem in Arbeitsrichtung (A) rechten Laufwerk
zugeordnete Hubeinrichtung (5A, 7A) eingefahren wird,
wenn der zweite Abstandswert gréRer als der vorgege-
bene Abstandswert ist, und die dem in Arbeitsrichtung
(A) rechten Laufwerk zugeordnete Hubeinrichtung (5A,
7A) ausgefahren wird, wenn der zweite Abstandswert
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kleiner als der vorgegebene Abstandswert ist.

[0041] Eine weitere Ausfliihrungsform des erfindungs-
gemalen Verfahrens sieht vor, dass die Hubeinrichtun-
gen (4A, 5A, 6A, 7A) eingefahren bzw. ausgefahren wer-
den, so dass die Abweichung des von der ersten Ab-
standsmessung (16) ermittelten ersten Abstandswertes
oder der von zweiten Abstandsmessung (17) ermittelten
zweiten Abstandswertes von dem vorgegebenen Ab-
standswert minimiert wird.

[0042] Eine weitere Ausfliihrungsform des erfindungs-
gemalen Verfahrens sieht vor, dass der seitliche Ab-
stand (c) des Referenzpunktes (R2) der zweiten Ab-
standsmessung zu dem Referenzpunkt (R1) der ersten
Abstandsmessung in dem Nivelliermodus fiir einen Stre-
ckenabschnitt auf der FahrbahnaulRenseite (20A) dem
seitlichen Abstand des Referenzpunktes (R2’) der zwei-
ten Abstandsmessung zu dem Referenzpunkt (R1) der
ersten Abstandsmessung in dem Nivelliermodus fir ei-
nen Streckenabschnittauf der Fahrbahninnenseite (20A)
entspricht.

[0043] Eine weitere Ausfliihrungsform des erfindungs-
gemalen Verfahrens sieht vor, dass die Abstandsmes-
sung eine taktile oder beriihrungslose Abstandsmes-
sung ist.

[0044] Eine weitere Ausfliihrungsform des erfindungs-
gemalen Verfahrens sieht vor, dass der Abstand zu der
Verkehrsflache (8) an einer Reihe von in Langsrichtung
der StraRenfrasmaschine versetzt angeordneten Refe-
renzpunkten gemessen wird.

[0045] Im Folgenden wird ein Ausfiihrungsbeispiel der
Erfindung unter Bezugnahme auf die Zeichnungen im
Einzelnen beschrieben.

[0046] Es zeigen:

eine StralRenfrasmaschine in der Seitenan-
sicht,

Fig. 1

Fig.2 die Nivelliereinrichtung der StralRenfrdsma-
schine in einer stark vereinfachten schemati-
schen Darstellung,

Fig. 3 eine Draufsicht auf eine Fahrbahn, die von der
Strallenfrasmaschine bearbeitet wird, wobei
die StraBenfrasmaschine einen fahrbahnau-

Renseitigen Streckenabschnitt bearbeitet,

eine Draufsicht auf eine Fahrbahn, die von der
Strallenfrasmaschine bearbeitet wird, wobei
die Stralenfrasmaschine einen fahrbahninn-
seitigen Streckenabschnitt bearbeitet und

Fig. 4

Fig.5 die den fahrbahnauRenseitigen Streckenab-
schnitt bearbeitende StralRenfrasmaschine in

vereinfachter schematischer Darstellung.

[0047] Fig. 1 zeigt eine Seitenansicht einer selbstfah-
renden Strallenfrdismaschine 1 zum Abfrésen von Stra-
Renbelagen. Die StralRenfrasmaschine 1 verfugt iiber ein
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Fahrwerk 2 und einen Maschinenrahmen 3. Das Fahr-
werk 1 weisteinin Arbeitsrichtung A vorderes linkes Lauf-
werk 4 und ein vorderes rechtes Laufwerk 5 sowie ein
hinteres linkes Laufwerk 6 und ein hinteres rechtes Lauf-
werk 7 auf. Als Laufwerke kénnen Kettenlaufwerke oder
Rader vorgesehen sein.

[0048] Zur Verstellung der H6he und/oder Neigung
des Maschinenrahmens 3 gegenuber der Oberflache
des Bodens (Verkehrsflache) weist die StraRenfrasma-
schine den einzelnen Laufwerken 4, 5, 6, 7 zugeordnete
Hubeinrichtungen 4A, 5A, 6A, 7A auf, von denen der Ma-
schinenrahmen 3 getragen wird. Die Hubeinrichtungen
4A, 5A, 6A, 7A weisen jeweils eine Kolben/Zylinder-An-
ordnung 9 auf.

[0049] Die StraBenfrasmaschine 1 verfligt weiterhin
Uber eine mit Fraswerkzeugen bestlickte Fraswalze 10,
die am Maschinenrahmen 3 zwischen den vorderen und
hinteren Laufwerken 4, 5, 6, 7 in einem Fraswalzenge-
hause 11 angeordnet ist, das an den Langsseiten von
einem linken und rechten Kantenschutz 12, 13 verschlos-
sen ist.

[0050] Durch Einfahren und Ausfahren der Kolben/Zy-
linder-Anordnungen 9 der Hubeinrichtungen 4A, 5A, 6A,
7A kann die Hohe und/oder Neigung des Maschinenrah-
mens 3 und der am Maschinenrahmen angeordneten
Fraswalze 10 gegenuber der Verkehrsflache 8 einge-
stellt werden.

[0051] Zum Abtransport des abgefrasten Stralenbe-
lags ist eine Fordereinrichtung 14 mit einem Férderband
vorgesehen.

[0052] Die erfindungsgemalie StralRenfrasmaschine
verfigt Uber eine Nivelliereinrichtung 15 zum Ansteuern
der Hubeinrichtungen 4A, 5A, 6A, 7A, die in Fig. 1 nur
andeutungsweise dargestellt ist. Fig. 2 zeigt eine stark
vereinfachte schematische Darstellung der Nivellierein-
richtung. Die Nivelliereinrichtung 15 wird nachfolgend
beschrieben.

[0053] Die Nivelliereinrichtung 15 weist eine erste Ab-
standsmesseinrichtung 16 und eine zweite Abstands-
messeinrichtung 17 auf, die bei dem vorliegenden Aus-
fuhrungsbeispiel jeweils einen Abstandssensor 16A, 17A
aufweisen. Anstelle von Abstandsmesseinrichtungen mit
nur einem Sensor kénnen aber auch Abstandsmessein-
richtungen mit mehreren in einer Reihe angeordneten
Abstandssensoren verwendet werden, die zum Stand
der Technik gehoren. Daher wird auf eine weitere Be-
schreibung dieser Abstandsmesssysteme verzichtet.
[0054] Die nachfolgend beschriebene Nivelliereinrich-
tung 15 ist fur eine StraRenfrasmaschine bestimmt, die
fur den Rechtsverkehr besonders geeignet ist.

[0055] Die erste Abstandsmesseinrichtung 16 weist ei-
nen Abstandssensor 16A auf, der auf der in Arbeitsrich-
tung A linken Seite des Maschinenrahmens 3 zwischen
den vorderen und hinteren Laufwerken 4, 5, 6, 7 vorzugs-
weise seitlich neben der Fraswalze 10 angeordnet ist
(Fig. 5). Dieser Abstandssensor 16A ist bei dem vorlie-
genden Ausfiihrungsbeispiel ein taktiler Abstandssen-
sor, der von dem linken Kantenschutz 12 Gebrauch
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macht, an dem ein Seilzugsensor 12A befestigtist. Wenn
der Kantenschutz tiber zwei in Fahrtrichtung versetzt an-
geordnete Hydraulikzylinder hdhenverstellbar befestigt
ist, kann die Hohe des Kantenschutzes anstelle mittels
eines Seilzugsensors auch mittels eines in die Hydrau-
likzylinder integrierten Wegmesssystems erfasst wer-
den. Der Kantenschutz 12 liegt auf der Verkehrsflache 8
auf. Der Seilzugsensor 12A misst die Wegstrecke, um
die sich der Kantenschutz 12 auf und ab bewegt. Folglich
kann der Abstand a zwischen einem ersten auf die Stra-
Renfrasmaschine bezogenen Referenzpunkt R1 und der
Verkehrsflache 8, auf dem der Kantenschutz 12 aufliegt,
gemessen werden.

[0056] Die zweite Abstandsmesseinrichtung 17 weist
bei dem vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel einen opti-
schen Abstandssensor 17A auf, der auf der in Arbeits-
richtung linken Seite des Maschinenrahmens 3 zwischen
denvorderen und hinteren Laufwerken 4,5, 6, 7 vorzugs-
weise auf der Hohe der Fraswalze 10 angeordnet ist.
Vorzugsweise liegen die Referenzpunkte R1 und R2 des
ersten und zweiten Abstandssensors 16, 17 in einer Ver-
tikalebene, die von der Langsachse des Maschinenrah-
mens im Wesentlichen orthogonal geschnitten wird, und
in der vorzugsweise auch im Wesentlichen die Achse der
Fraswalze liegt. Der Referenzpunkt R2 des zweiten Ab-
standsensors 17A liegt in einem vorgegebenen seitli-
chen Abstand ¢ zu dem Referenzpunkt R1 des ersten
Abstandssensors 16A auf der in Arbeitsrichtung A linken
Seite des Referenzpunkts R1 des ersten Abstandssen-
sors 16A. Der zweite Abstandssensor 17A ist an einer
Halterung 19, beispielsweise an einem seitlich auskra-
genden Gestange befestigt, das wiederum am Maschi-
nenrahmen 3 angebracht ist.

[0057] Die Messung auf der Fahrbahninnenseite 20B
erfolgt vorzugsweise im Bereich der Fahrbahnmitte 20C,
besonders bevorzugt auf der Fahrbahnmitte 20C, da die
Fahrbahn 20 dort die geringsten Beschadigungen hat.
Folglich findet eine Messung am Seitenstreifen 20D der
Fahrbahn 20 (Bankette) nicht statt. Bei dem vorliegenden
Ausflhrungsbeispiel ist die Fahrbahn 20 etwa doppelt
so breit wie die Breite der Fraswalze 10 (Frasspur). Der
vorgegebene Abstand c zwischen den beiden Abstands-
sensoren 16A, 17A sollte daher etwa der halben Fahr-
bahnbreite oder der Breite der StralRenfrasmaschine
oder der Breite der Fraswalze oder dem Abstand der
Laufwerke (Spurweite) entsprechen. Andere Abstande
ergeben sich in analoger Betrachtungsweise aus der je-
weiligen Fahrbahnbreite bzw. der Breite der Frasspur.
[0058] Dartberhinausweistdie Nivelliereinrichtung 15
eine Steuer- und Recheneinheit 21 auf, die derart konfi-
guriert ist, dass die folgenden Schritte ausgefiihrt wer-
den.

[0059] In dem Nivelliermodus flr einen Streckenab-
schnitt auf der FahrbahnauRenseite 20A aktiviert die
Steuer- und Recheneinheit 21 die erste und zweite Ab-
standsmesseinrichtung 16, 17. Der erste Abstandssen-
sor 16A misst den Abstand a und der zweite Abstands-
sensor 17A misstden Abstand b. Wenn mehrere Abstan-
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de ay, ay, a3 bzw. b4, by, by mit mehreren Abstandssen-
soren gemessen werden, berechnet die Steuer- und Re-
cheneinheit 21 der Nivelliereinrichtung 15 als Abstands-
wert a;5; bzw. big; beispielsweise den Mittelwert aus den
Abstanden ay, a,, a3 bzw. by, by, bs. Aus den Abstands-
werten kann nach einer Justierung der Abstandsmess-
einrichtung die Frastiefe bestimmt werden, was im Fol-
genden naher beschrieben wird.

[0060] Zu Beginn der Frasarbeiten wird die Nivellier-
einrichtung 15 justiert, insbesondere der Nullpunkt ein-
gestellt. Zur Einstellung des Nullpunktes werden die Hu-
beinrichtungen 4, 5, 6, 7 derart eingestellt, dass die Fras-
walze 10 mit der von den Spitzen der Fraswerkzeuge
beschriebenen zylindrischen Mantelflache die Verkehrs-
flache 8 beruhrt. Hierflir werden die Hubeinrichtungen
4A, 5A, 6A, 7A solange eingefahren, bis die Fraswerk-
zeuge der sich drehenden Fraswalze 10 am Boden zu
kratzen beginnen. Dieser Vorgang wird auch als Ankrat-
zen bezeichnet. Wenn die Frasmeillel die Verkehrsfla-
che 8 beriihren, werden die Abstandsmesseinrichtungen
16, 17 auf null gesetzt. Wenn die Hubeinrichtungen 4A,
5A, 6A, 7TA weiter eingefahren werden und die Fraswalze
10 in den Boden eindringt, werden negative Abstands-
werte ermittelt. Der Betrag der Abstandswerte entspricht
der Frastiefe. Die ermittelten Abstandswerte kénnen als
positive Werte, z. B. Frastiefe 5 cm, angezeigt werden.
[0061] Die ermittelten Abstandswerte a;s; und b, wer-
den jeweils mit vorgegebenen Abstandswerten ag, und
bg, verglichen.

[0062] Die Figuren 3 und 5 zeigen den Fall, dass die
StraRenfrasmaschine 1 den rechten Streckenabschnitt
auf der FahrbahnaufRenseite 20A bearbeiten soll, wobei
dieser Streckenabschnitt in Richtung der Fahrbahnau-
Renseite geneigtist. Beim Ausrichten nimmtdie Stralen-
frasmaschine 1 daher eine Schragstellung beziiglich der
Horizontalen ein. Die eingestellte Frastiefe entsprichtder
Dicke des von der StralRenoberflaiche abzutragenden
Belages.

[0063] Wahrend des Vorschubs der StraRenfrasma-
schine 1 werden die ermittelten Abstandswerte a;g; und
b, die der tatsichlichen Fréastiefe entsprechen, mit den
vorgegebenen Abstandswerten ag und b, die der ge-
wiinschten Frastiefe entsprechen, verglichen (Aa=a;; -
ago bzw. Ab=Dbyg; - bgy)). In Abhéngigkeit von der Abwei-
chung des Ist-Abstandswerts von dem Soll-Abstands-
wert des ersten Abstandssensors 16A (Aa=ai; - agg)
werden Steuersignale fur die Hubeinrichtung(en) 4A, 6A
erzeugt, die den in Arbeitsrichtung vorderen und/oder
hinteren, linken Laufwerken 4, 6 zugeordnet sind, und in
Abhangigkeit von der Abweichung des Ist-Abstands-
werts von dem Soll-Abstandswert des zweiten Abstands-
sensors 17 (Ab=b; - b)) werden Steuersignale fiir die
Hubeinrichtung(en) 5A, 7A erzeugt, die den in Arbeits-
richtung vorderen und/oder hinteren, rechten Laufwer-
ken 5, 7 zugeordnet sind. Die Steuersignale werden von
den Hubeinrichtungen 4A, 5A, 6A, 7A empfangen und
die Hubeinrichtungen werden so verfahren, dass die Dif-
ferenz zwischen den Istwerten und den Sollwerten mini-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

mal ist.

[0064] Diedem inArbeitsrichtung A vorderen und/oder
hinteren, linken Laufwerken 4, 6 zugeordneten Hubein-
richtungen 4A, 6A werden eingefahren, wenn der von
der ersten Abstandsmesseinrichtung 16 ermittelte erste
Abstandswert a;;; grof3er als der vorgegebene Abstands-
wert ag ist, und die dem in Arbeitsrichtung A vorderen
und/oder hinteren, linken Laufwerken 4, 6 zugeordneten
Hubeinrichtungen 4A, 6A werden ausgefahren, wenn der
von der ersten Abstandsmesseinrichtung 16 ermittelte
erste Abstandswert a,; kleiner als der vorgegebene Ab-
standswert ag ist. In analoger Betrachtungsweise wer-
den die dem in Arbeitsrichtung A vorderen und/oder hin-
teren, rechten Laufwerken 5, 7 zugeordneten Hubein-
richtungen 5A, 7A ausgefahren, wenn der von der zwei-
ten Abstandsmesseinrichtung 17 ermittelte zweite Ab-
standswert b;,; groRer als der vorgegebene Abstands-
wert by ist, und die dem in Arbeitsrichtung A vorderen
und/oder hinteren, rechten Laufwerken 5, 7 zugeordne-
ten Hubeinrichtungen 5A, 7A werden eingefahren, wenn
der von der zweiten Abstandsmesseinrichtung 17 ermit-
telte zweite Abstandswert b, kleiner als der vorgegebe-
ne Abstandswert by ist.

[0065] Die vorderen bzw. hinteren Hubeinrichtungen
4A, 5A, 6A, 7A kénnen jeweils um den gleichen Betrag
ein- bzw. ausgefahren werden, wenn die Abstandssen-
soren auf der Hohe der Langsachse 18 der mittig zwi-
schen den vorderen und hinteren Laufwerken 4, 5, 6, 7
angeordneten Fraswalze 9 liegen.

[0066] Mitder oben beschriebenen Regelung wird die
gewulnschte Frastiefe Uber die Breite des bearbeiteten
Fahrbahnabschnitts eingehalten. Da die Fahrbahn 20
breiter als die Frasspur ist, bei dem vorliegenden Aus-
fuhrungsbeispiel etwa doppelt so breit wie die Frasspur
ist, muss noch der stralReninnenseitige Streckenab-
schnitt 20B bearbeitet werden. Zur Bearbeitung dieses
Abschnitts sieht die Nivelliereinrichtung 15 einen ande-
ren Nivelliermodus vor. Dieser Nivelliermodus entspricht
der bekannten Nivellierung, bei der eine Abstandsmes-
sung an den Stirnflachen der Fraswalze 10 auf beiden
Seiten der Stralenfrasmaschine erfolgt. Folglich kann
von der ersten Abstandsmesseinrichtung 16 Gebrauch
gemacht werden, die derart ausgebildet ist, dass deren
ReferenzpunktR1 in Arbeitsrichtung A auf derlinken Sei-
te der Fraswalze 10 liegt. Die Nivelliereinrichtung 15 er-
zeugt wieder die Steuersignale fur die Hubeinrichtungen
4A, 6A der vorderen und/oder hinteren, linken Laufwerke
4, 6. Von der zweiten Abstandsmesseinrichtung 17 kann
die Nivelliereinrichtung 15 in der vorliegenden Ausbil-
dung allerdings keinen Gebrauch machen. Daher kann
diese Abstandsmesseinrichtung 17 deaktiviert werden
oder braucht nicht vorhanden (montiert) zu sein.

[0067] Die Steuersignale fir die vorderen und/oder
hinteren, linken und rechten Hubeinrichtungen 4, 5, 6, 7
werden nunmehr von einer Nivelliereinrichtung 15 er-
zeugt, die nachfolgend beschrieben wird. Da der Nivel-
liermodus fiir die Fahrbahninnenseite wieder zwei Ab-
standsmesseinrichtungen 16, 17 vorsieht, werden auch
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diese Abstandsmesseinrichtungen wieder als erste und
zweite Abstandsmesseinrichtung 16, 17 bezeichnet. Die
Nivelliereinrichtung 15 fiir die Fahrbahninnenseite 20B
kann durch die oben beschriebene Nivelliereinrichtung
fur die FahrbahnauRenseite 20A zur Verfliigung gestellt
werden, wenn der Abstandssensor 17A der zweiten Ab-
standsmesseinrichtung 17 auf der in Arbeitsrichtung A
rechten Seite des Maschinenrahmens 3 in einem vorge-
gebenen Abstand c zu dem Abstandssensor 16A der ers-
ten Abstandsmesseinrichtung 16 angeordnet wird.
[0068] Die Abstandssensoren 16A, 17A kdnnen als
auswechselbare Einheiten ausgebildet sein, die an ge-
eigneten Halterungen befestigt werden kénnen, so dass
die StralRenfrasmaschine fiir den jeweiligen Nivelliermo-
dus mit geeigneten Abstandssensoren ausgerustet wer-
den kann. Es ist aber auch mdglich, an der StralRenfras-
maschine 1 bereits drei Abstandsmesseinrichtungen
oder zumindest drei Abstandssensoren vorzusehen, von
denen fir den jeweiligen Nivelliermodus nur jeweils zwei
Abstandsmesseinrichtungen bzw. Abstandssensoren
aktiviert werden.

[0069] Beidem vorliegenden Ausflihrungsbeispiel er-
folgt die Abstandsmessung auf der rechten Maschinen-
seite mit einem optischen Abstandssensor 17A’ (Figuren
4 und 5). Die Abstandsmessung auf der rechten Maschi-
nenseite kann aber auch mit dem rechten Kantenschutz
und einem Seilzugsensor erfolgen, der bei den bekann-
ten StraRenfrasmaschinen sowohlaufderlinken als auch
rechten Seite ohnehin vorhanden ist.

[0070] Die Steuer- und Recheneinheit 21 ist fir den
Nivelliermodus in dem linken Streckenabschnitt auf der
Fahrbahninnenseite 20B derart konfiguriert ist, dass die
Hubeinrichtungen 4A, 6A des vorderen und/oder hinte-
ren, linken Laufwerks 4, 6 eingefahren werden, wenn der
von der ersten Abstandsmesseinrichtung 16 ermittelte
erste Abstandswert groRer als der vorgegebene Ab-
standswertist, und die Hubeinrichtungen 4A, 6A des vor-
deren und/oder hinteren, linken Laufwerks 4, 6 ausge-
fahren werden, wenn der von der ersten Abstandsmes-
seinrichtung 16 ermittelte erste Abstandswert kleiner als
der vorgegebene Abstandswert ist. In analoger Betrach-
tungsweise werden die Hubeinrichtungen 5A, 7A der vor-
deren und/oder hinteren, rechten Laufwerke 5, 7 einge-
fahren, wenn der von der zweiten Abstandsmesseinrich-
tung 17’ ermittelte zweite Abstandswert gréRer als der
vorgegebene Abstandswert ist, und die Hubeinrichtun-
gen5A, 7Ader vorderen und/oder hinteren, rechten Lauf-
werke 5, 7 ausgefahren, wenn der von der zweiten Ab-
standsmesseinrichtung 17’ ermittelte zweite Abstands-
wert kleiner als der vorgegebene Abstandswert ist. Mit
dieser Regelung lasst sich die Fahrbahninnenseite 20A
bearbeiten.

Patentanspriiche

1. StralRenfrasmaschine mit
einem Maschinenrahmen (3), an dem eine Fraswal-
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ze (10) angeordnet ist,

mindestens einem in Arbeitsrichtung (A) linken Lauf-
werk (4, 6) und mindestens einem in Arbeitsrichtung
rechten Laufwerk (5, 7),

den Laufwerken (4, 5, 6, 7) zugeordneten Hubein-
richtungen (4A, 5A, 6A, 7A), von denen der Maschi-
nenrahmen (3) getragen wird,

einer Nivelliereinrichtung (15) zum Ansteuern der
Hubeinrichtungen (4A, 5A, 6A, 7A), die derart aus-
gebildet ist, dass die H6he und/oder Neigung des
Maschinenrahmens (3) in Bezug auf die Verkehrs-
flache (8) einstellbar ist,

wobei die Nivelliereinrichtung (15) aufweist:

eine erste Abstandsmesseinrichtung (16), die
derart ausgebildet ist, dass der Abstand (a) zwi-
schen mindestens einem Referenzpunkt (R1)
und der Verkehrsflache (8) gemessen wird, wo-
bei ein erster Abstandswert ermittelt wird, und
eine zweite Abstandsmesseinrichtung (17), die
derart ausgebildet ist, dass der Abstand (b) zwi-
schen mindestens einem Referenzpunkt (R2)
und der Verkehrsflache (8) gemessen wird, wo-
bei ein zweiter Abstandswert ermittelt wird, und
eine Steuer- und Recheneinheit (21), die derart
konfiguriert ist, dass der von der ersten und
zweiten Abstandsmesseinrichtung (16, 17) er-
mittelte Abstandwert jeweils mit einem vorgege-
benen Abstandswert verglichen wird, und in Ab-
hangigkeit von der Abweichung des ermittelten
Abstandswertes von dem vorgegebenen Ab-
standswert Steuersignale fiir die Hubeinrichtun-
gen (4, 5, 6, 7) erzeugt werden,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Nivelliereinrichtung (15) einen Nivelliermo-
dus fir einen Streckenabschnitt auf der Fahr-
bahnaufienseite (20A) vorsieht, wobei

die erste und zweite Abstandsmesseinrichtung
(16, 17) derart ausgebildet sind, dass deren Re-
ferenzpunkte (R1, R2) in Arbeitsrichtung (A) auf
einer gemeinsamen Seite der Fraswalze (10)
liegen, wobei der Referenzpunkt (R2) der zwei-
ten Abstandsmesseinrichtung (17) in einem
seitlichen Abstand (c) zu dem Referenzpunkt
(R1) der ersten Abstandsmesseinrichtung (16)
auf der der Fraswalze (10) abgewandten Seite
des Referenzpunkts (R1) der ersten Abstands-
messeinrichtung (16) liegt, und

die Steuer- und Recheneinheit (21) derart kon-
figuriert ist, dass die Steuer- und Recheneinheit
in Abhangigkeit von der Abweichung des von
der ersten Abstandsmesseinrichtung (16) ermit-
telten ersten Abstandswertes von dem vorge-
gebenen Abstandswert Steuersignale fir die
Hubeinrichtung (4A, 6A), die dem Laufwerk (4,
6) zugeordnet ist, das dem Referenzpunkt (R1)
der ersten Abstandsmesseinrichtung (16) zuge-
wandt ist, erzeugt, und in Abhangigkeit von der
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Abweichungdes von der zweiten Abstandsmes-
seinrichtung (17) ermittelten zweiten Abstands-
wertes von dem vorgegebenen Abstandswert
Steuersignale fur die Hubeinrichtung (5A, 7A),
die dem Laufwerk (5, 7) zugeordnet ist, das dem
Referenzpunkt (R1) der ersten Abstandsmess-
einrichtung (16) abgewandt ist, erzeugt.

Strallenfrasmaschine nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Nivelliereinrichtung (15)
einen Nivelliermodus fir einen Streckenabschnitt
auf der Fahrbahninnenseite (20B) vorsieht, wobei
die erste Abstandsmesseinrichtung (16) derart aus-
gebildet ist, dass deren Referenzpunkt (R1) in Ar-
beitsrichtung (A) auf der linken Seite der Fraswalze
(10) liegt, und die zweite Abstandsmesseinrichtung
(17’) derart ausgebildet ist, dass deren Referenz-
punkt (R2’)in Arbeitsrichtung (A) auf der rechten Sei-
te der Fraswalze (10) liegt, wobei der Referenzpunkt
(R2’) der zweiten Abstandsmesseinrichtung (17°) in
einem seitlichen Abstand (c) zu dem Referenzpunkt
(R1) der ersten Abstandsmesseinrichtung (16) auf
der rechten Seite des Referenzpunkts (R1) der ers-
ten Abstandsmesseinrichtung (16) liegt.

Strallenfrasmaschine nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass

die erste und zweite Abstandsmesseinrichtung (16,
17) derart ausgebildet sind, dass deren Referenz-
punkte (R1, R2) in Arbeitsrichtung (A) auf der linken
Seite der Fraswalze (10) liegen, wobeider Referenz-
punkt (R2) der zweiten Abstandsmesseinrichtung
(17) in einem seitlichen Abstand (c) zu dem Refe-
renzpunkt (R1) der ersten Abstandsmesseinrich-
tung (16) auf der linken Seite des Referenzpunkts
(R1) der ersten Abstandsmesseinrichtung (16) liegt,
und

die Steuer- und Recheneinheit (21) fiir den Nivellier-
modus in einem Streckenabschnitt auf der Fahr-
bahnaufienseite (20A) derart konfiguriert ist, dass
die Steuer- und Recheneinheit in Abhangigkeit von
der Abweichung des von der ersten Abstandsmes-
seinrichtung (16) ermittelten ersten Abstandswertes
von dem vorgegebenen Abstandswert Steuersigna-
le fur die dem in Arbeitsrichtung (A) linken Laufwerk
(4, 6) zugeordnete Hubeinrichtung (4A, 6A) erzeugt,
und in Abhangigkeit von der Abweichung des von
der zweiten Abstandsmesseinrichtung (17) ermittel-
ten zweiten Abstandswertes von demvorgegebenen
Abstandswert Steuersignale fiir die dem in Arbeits-
richtung (A) rechten Laufwerk (5, 7) zugeordnete Hu-
beinrichtung (5A, 7A) erzeugt.

Strallenfrasmaschine nach Anspruch 3, dadurch
gekennzeichnet, dass die Steuer- und Rechenein-
heit (21) fur den Nivelliermodus in einem Strecken-
abschnitt auf der Fahrbahnauf3enseite (20A) derart
konfiguriert ist, dass die dem in Arbeitsrichtung (A)
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linken Laufwerk (4, 6) zugeordnete Hubeinrichtung
(4,A 6A) eingefahren wird, wenn der von der ersten
Abstandsmesseinrichtung (16) ermittelte erste Ab-
standswert groRer als der vorgegebene Abstands-
wert ist, und die dem in Arbeitsrichtung (A) linken
Laufwerk (4, 6) zugeordnete Hubeinrichtung (4A,
6A) ausgefahren wird, wenn der von der ersten Ab-
standsmesseinrichtung (16) ermittelte erste Ab-
standswert kleiner als der vorgegebene Abstands-
wert ist, und die dem in Arbeitsrichtung (A) rechten
Laufwerk (5, 7) zugeordnete Hubeinrichtung (5A,
7A) ausgefahren wird, wenn der von der zweiten Ab-
standsmesseinrichtung (17) ermittelte zweite Ab-
standswert groRer als der vorgegebene Abstands-
wert ist, und die dem in Arbeitsrichtung (A) rechten
Laufwerk zugeordnete Hubeinrichtung (5A, 7A) ein-
gefahren wird, wenn der von der zweiten Abstands-
messeinrichtung (17) ermittelte zweite Abstands-
wert kleiner als der vorgegebene Abstandswert ist.

Strallenfrasmaschine nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die erste und zweite Ab-
standsmesseinrichtung (16, 17) derart ausgebildet
sind, dass deren Referenzpunkte (R1, R2)in Arbeits-
richtung (A) auf der rechten Seite der Fraswalze (10)
liegen, wobei der Referenzpunkt (R2) der zweiten
Abstandsmesseinrichtung (17) in einem seitlichen
Abstand (c) zu dem Referenzpunkt (R1) der ersten
Abstandsmesseinrichtung (16) aufder rechten Seite
des Referenzpunktes (R1) der ersten Abstandsmes-
seinrichtung (16) liegt, und

die Steuer- und Recheneinheit (21) fiir den Nivellier-
modus in einem Streckenabschnitt auf der Fahr-
bahnaufienseite (20A) derart konfiguriert ist, dass
die Steuer- und Recheneinheit in Abhangigkeit von
der Abweichung des von der ersten Abstandsmes-
seinrichtung (16) ermittelten ersten Abstandswertes
von dem vorgegebenen Abstandswert Steuersigna-
le fiir die dem in Arbeitsrichtung (A) rechten Laufwerk
(5, 7) zugeordnete Hubeinrichtung (5A, 7A) erzeugt,
und in Abhangigkeit von der Abweichung des von
der zweiten Abstandsmesseinrichtung (17) ermittel-
ten zweiten Abstandswertes von dem vorgegebenen
Abstandswert Steuersignale fiir die dem in Arbeits-
richtung (A) linken Laufwerk (4, 6) zugeordnete Hu-
beinrichtung (4A, 6A) erzeugt.

Strallenfrasmaschine nach Anspruch 5, dadurch
gekennzeichnet, dass die Steuer- und Rechenein-
heit (21) fur den Nivelliermodus in einem Strecken-
abschnitt auf der FahrbahnauRenseite (20A) derart
konfiguriert ist, dass die dem in Arbeitsrichtung (A)
rechten Laufwerk (5, 7) zugeordnete Hubeinrichtung
(5A, 7A) eingefahren wird, wenn der von der ersten
Abstandsmesseinrichtung (16) ermittelte erste Ab-
standswert groRer als der vorgegebene Abstands-
wert ist, und die dem in Arbeitsrichtung (A) rechten
Laufwerk (5, 7) zugeordnete Hubeinrichtung (5A,
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7A) ausgefahren wird, wenn der von der ersten Ab-
standsmesseinrichtung (16) ermittelte erste Ab-
standswert kleiner als der vorgegebene Abstands-
wert ist, und die dem in Arbeitsrichtung (A) linken
Laufwerk (4, 6) zugeordnete Hubeinrichtung (4A,
6A) ausgefahren wird, wenn der von der zweiten Ab-
standsmesseinrichtung (17) ermittelte zweite Ab-
standswert groRer als der vorgegebene Abstands-
wert ist, und die dem in Arbeitsrichtung (A) linken
Laufwerk zugeordnete Hubeinrichtung (4A, 6A) ein-
gefahren wird, wenn der von der zweiten Abstands-
messeinrichtung (17) ermittelte zweite Abstands-
wert kleiner als der vorgegebene Abstandswert ist.

Strallenfrasmaschine nach Anspruch 2 dadurch
gekennzeichnet, dass die Steuer- und Rechenein-
heit (21) fur den Nivelliermodus in einem Strecken-
abschnitt auf der Fahrbahninnenseite (20B) derart
konfiguriert ist, dass

die dem in Arbeitsrichtung (A) linken Laufwerk (4, 6)
zugeordnete Hubeinrichtung (4A, 6A) eingefahren
wird, wenn der von der ersten Abstandsmesseinrich-
tung (16) ermittelte erste Abstandswert gréRer als
der vorgegebene Abstandswert ist, und die dem in
Arbeitsrichtung (A) linken Laufwerk (4, 6) zugeord-
nete Hubeinrichtung (4A, 6A) ausgefahren wird,
wenn der von der ersten Abstandsmesseinrichtung
(16) ermittelte erste Abstandswert kleiner als der vor-
gegebene Abstandswert ist, und

die dem in Arbeitsrichtung (A) rechten Laufwerk (5,
7)zugeordnete Hubeinrichtung (5A, 7A) eingefahren
wird, wenn der von der zweiten Abstandsmessein-
richtung (17’) ermittelte zweite Abstandswert grofRer
als der vorgegebene Abstandswert ist, und die dem
in Arbeitsrichtung rechten Laufwerk (5, 7) zugeord-
nete Hubeinrichtung (5A, 7A) ausgefahren wird,
wenn der von der zweiten Abstandsmesseinrichtung
(17’) ermittelte zweite Abstandswert kleiner als der
vorgegebene Abstandswert ist.

Strallenfrasmaschine nach einem der Anspriiche 1
bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuer-
und Recheneinheit (21) derart konfiguriert ist, dass
die Hubeinrichtungen (4A, 5A, 6A, 7A) eingefahren
bzw. ausgefahren werden, so dass die Abweichung
des von der ersten Abstandsmesseinrichtung (16)
ermittelten ersten Abstandswertes oder der von
zweiten Abstandsmesseinrichtung (17) ermittelten
zweiten Abstandswertes von dem vorgegebenen
Abstandswert minimiert wird.

Strallenfrasmaschine nach einem der Anspriiche 1
bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass der seitliche
Abstand (c) des Referenzpunktes (R2) der zweiten
Abstandsmesseinrichtung (17) zu dem Referenz-
punkt (R1)derersten Abstandsmesseinrichtung (16)
in dem Nivelliermodus fiir einen Streckenabschnitt
auf der FahrbahnauRenseite (20B) dem seitlichen
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Abstand (c) des Referenzpunktes (R2’) der zweiten
Abstandsmesseinrichtung (17’) zu dem Referenz-
punkt(R1)derersten Abstandsmesseinrichtung (16)
in dem Nivelliermodus fir einen Streckenabschnitt
auf der Fahrbahninnenseite (20A) entspricht.

Strallenfrasmaschine nach einem der Anspriiche 1
bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass die erste
und/oder zweite Abstandsmesseinrichtung 16, 17)
mindestens einen Abstandssensor (16A, 17A) auf-
weisen, der ein taktiler Abstandssensor oder ein be-
rihrungsloser Abstandssensor ist.

Strallenfrasmaschine nach einem der Anspriiche 1
bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass die erste
und/oder zweite Abstandsmesseinrichtung (16, 17)
eine Reihe vonin Langsrichtung der StralRenfrdsma-
schine versetzt angeordnete Abstandssensoren
aufweisen, wobei die erste und/oder die zweite Ab-
standsmesseinrichtung (16, 17) derart ausgebildet
ist, dass der Abstandswert aus den von den Ab-
standssensoren gemessenen Abstanden ermittelt
wird.

Verfahren zum Steuern einer StralRenfrasmaschine,
die aufweist:

einen Maschinenrahmen (3), an dem eine Fras-
walze (10) angeordnet ist,

mindestens ein in Arbeitsrichtung linkes Lauf-
werk (4, 6) und mindestens ein in Arbeitsrich-
tung rechtes Laufwerk (5, 7),

den Laufwerken (4, 5, 6, 7) zugeordnete Hub-
einrichtungen (4A, 5A, 6A, 7A), von denen der
Maschinenrahmen (3) getragen wird, wobei
mit einer ersten Abstandsmessung der Abstand
(a) zwischen mindestens einem ersten Refe-
renzpunkt (R1) und der Verkehrsflache (8) ge-
messen wird, wobei ein erster Abstandswert er-
mittelt wird, und miteiner zweiten Abstandsmes-
sung der Abstand (b) zwischen mindestens ei-
nem zweiten Referenzpunkt (R2) und der Ver-
kehrsflache (8) gemessen wird, wobei ein zwei-
ter Abstandswert ermittelt wird, und der erste
und zweite Abstandswert jeweils mit einem vor-
gegebenen Abstandswert verglichen wird, und
in Abhangigkeit von der Abweichung des ermit-
telten Abstandswertes von dem vorgegebenen
Abstandswert die Hubeinrichtungen (4A, 5A,
6A, 7A) angesteuert werden,

dadurch gekennzeichnet, dass

in einem Nivelliermodus fir einen Streckenab-
schnitt auf der FahrbahnauRenseite (20A) die
Referenzpunkte (R1, R2) der ersten und zwei-
ten Abstandsmessung in Arbeitsrichtung (A) auf
einer gemeinsamen Seite der Fraswalze (10)
liegen, wobei der Referenzpunkt (R2) der zwei-
ten Abstandsmessung (17) in einem seitlichen
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Abstand (c) zu dem Referenzpunkt (R1) der ers-
ten Abstandsmessung (16) auf der der Fraswal-
ze (10) abgewandten Seite des Referenzpunkts
(R1) der ersten Abstandsmessung (16) liegt,
und

in Abhangigkeit von der Abweichung des ersten
Abstandswertes von dem vorgegebenen Ab-
standswert die Hubeinrichtung (4A, 6A), die
dem Laufwerk (4, 6) zugeordnet ist, das dem
Referenzpunkt (R1) der ersten Abstandsmes-
sung (16) zugewandt ist, angesteuert wird, und
in Abhangigkeit von der Abweichung des zwei-
ten Abstandswertes von dem vorgegebenen
Abstandswert die Hubeinrichtung (5A, 7A), die
dem Laufwerk (5, 7) zugeordnet ist, das dem
Referenzpunkt (R1) der ersten Abstandsmes-
sung (16) abgewandt ist, angesteuert wird.

Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Nivelliereinrichtung einen Nivel-
liermodus fiir einen Streckenabschnitt auf der Fahr-
bahninnenseite (20B) vorsieht, wobei

der Referenzpunkt (R1) der ersten Abstandsmes-
sung (16) in Arbeitsrichtung (A) auf der linken Seite
der Fraswalze (10) liegt, und der Referenzpunkt
(R2’) der zweiten Abstandsmessung (17) in Arbeits-
richtung auf der rechten Seite der Fraswalze (10)
liegt, wobei der Referenzpunkt (R2’) der zweiten Ab-
standsmessung in einem vorgegebenen seitlichen
Abstand (c) zu dem Referenzpunkt (R1) der ersten
Abstandsmessung auf der rechten Seite des Refe-
renzpunkts (R1) der ersten Abstandsmessung liegt.

Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Referenzpunkte (R1, R2) der
ersten und zweiten Abstandsmessung in Arbeits-
richtung (A) auf der linken Seite der Fraswalze (10)
liegen, wobei der Referenzpunkt (R2) der zweiten
Abstandsmessung (17) in einem seitlichen Abstand
(c) zu dem Referenzpunkt (R1) der ersten Abstands-
messung (16) auf der linken Seite des Referenz-
punkts (R1) der ersten Abstandsmessung (16) liegt,
und

in Abhangigkeit von der Abweichung des ersten Ab-
standswertes von dem vorgegebenen Abstandswert
die dem in Arbeitsrichtung (A) linken Laufwerk (4, 6)
zugeordnete Hubeinrichtung (4A, 6A) angesteuert
wird, und in Abhangigkeit von der Abweichung des
zweiten Abstandswertes von dem vorgegebenen
Abstandswert die dem in Arbeitsrichtung (A) rechten
Laufwerk (5, 7) zugeordnete Hubeinrichtung (5A,
7A) angesteuert wird.

Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekenn-
zeichnet, dass bei der Bewegung der Baumaschine
in einem Streckenabschnitt auf der Fahrbahnauf3en-
seite (20B) die dem in Arbeitsrichtung (A) linken
Laufwerk (4, 6) zugeordnete Hubeinrichtung (4A,
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6A) eingefahren wird, wenn der erste Abstandswert
groRer als der vorgegebene Abstandswert ist, und
die dem in Arbeitsrichtung linken Laufwerk zugeord-
nete Hubeinrichtung (4A, 6A) ausgefahren wird,
wenn der erste Abstandswert kleiner als der vorge-
gebene Abstandswert ist, und die dem in Arbeits-
richtung (A) rechten Laufwerk (5, 7) zugeordnete Hu-
beinrichtung (5A, 7A) ausgefahren wird, wenn der
zweite Abstandswert groRer als der vorgegebene
Abstandswert ist, und die dem in Arbeitsrichtung (A)
rechten Laufwerk (5, 7) zugeordnete Hubeinrichtung
(5A, 7A) eingefahren wird, wenn der zweite Ab-
standswert kleiner als der vorgegebene Abstands-
wert ist.
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