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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine selbstfahrende
Baumaschine, insbesondere eine Stralenfrdsma-
schine, Stabilisierer, Recycler oder Surface-Miner,
die einen Maschinenrahmen, der von mindestens
drei Laufwerken getragen wird, und eine Antriebsein-
richtung zum Antreiben von mindestens zwei Lauf-
werken aufweist. Darliber hinaus betrifft die Erfin-
dung ein Verfahren zum Steuern einer derartigen
Baumaschine.

[0002] StralRenfrdsmaschinen, Stabilisierer, Recy-
cler oder Surface-Miner verfiigen Uber eine rotieren-
de Arbeitswalze, bei der es sich um eine Fras- oder
Schneidwalze handeln kann. Mit der Arbeitswalze
kénnen beispielsweise schadhafte Strallenschichten
abgetragen, bestehende Strallenbeldge wiederauf-
bereitet, das Gelande fiir den Strallenbau vorbereitet
oder Bodenschatze abgebaut werden.

[0003] Selbstfahrende Baumaschinen weisen einen
Maschinenrahmen auf, der von einem Fahrwerk ge-
tragen wird, das mehrere Laufwerke, beispielswei-
se Kettenlaufwerke oder Rader, umfasst. Es sind
Baumaschinen mit in Arbeitsrichtung vorderen, lin-
ken und rechten Laufwerken und hinteren, linken
und rechten Laufwerken bekannt. Die Baumaschinen
kénnen aber auch nur ein vorderes und ein linkes
und ein rechtes hinteres Laufwerk oder ein linkes und
ein rechtes vorderes und nur ein hinteres Laufwerk
aufweisen. Bei den Baumaschinen ist mindestens ei-
nes der Laufwerke ein lenkbares Laufwerk. Beispiels-
weise ist bei einer Kleinfrase, die ein vorderes Lauf-
werk und zwei hintere Laufwerke aufweist, das vor-
dere Laufwerk ein lenkbares Laufwerk.

[0004] Zum Antrieb der Laufwerke verfligen selbst-
fahrende Baumaschinen im Allgemeinen Uber ei-
ne hydrostatische Antriebseinrichtung, die den an-
treibbaren Laufwerken zugeordnete Hydraulikmoto-
ren und wenigstens eine von einem Antriebsmo-
tor, insbesondere Verbrennungsmotor, angetriebe-
ne Fahrantriebs-Hydraulikpumpe zur Versorgung der
Hydraulikmotoren mit einem Volumenstrom von Hy-
draulikflissigkeit umfasst.

[0005] Die Fahrantriebs-Hydraulikpumpe ist im All-
gemeinen eine Verstellpumpe zur Bereitstellung ei-
nes Gesamtvolumenstroms von Hydraulikflissigkeit
zur Versorgung der Hydraulikmotoren und die Hy-
draulikmotoren sind Verstellmotoren. Die Verstell-
pumpe und die Verstellmotoren weisen jeweils ei-
ne Verstelleinrichtung auf, mit der das Schluckvolu-
men verandert werden kann. Unter Schluckvolumen
Vg eines Hydraulikmotors oder einer Hydraulikpum-
pe wird in diesem Zusammenhang diejenige Menge
an Hydraulikflissigkeit verstanden, die der Hydraulik-
motor bzw. die Hydraulikpumpe pro Umdrehung ver-
braucht. Das Produkt aus Schluckvolumen Vg und
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Drehzahl n des Hydraulikmotors ergibt den Volumen-
strom Q, von dem wiederum die Fahrgeschwindigkeit
v der selbstfahrenden Baumaschine abhéngt.

[0006] Die selbstfahrenden Baumaschinen verfiigen
Uber eine Steuereinrichtung fur die Steuerung der
Fahrantriebs-Hydraulikpumpe, um den Hydraulikmo-
toren der Laufwerke den fur die gewlnschte Fahr-
geschwindigkeit erforderliche Volumenstrom von Hy-
draulikflissigkeit bereitzustellen.

[0007] Zum Lenken der Laufwerke weisen selbstfah-
rende Baumaschinen eine Lenkeinrichtung auf, die
den lenkbaren Laufwerken zugeordnete Lenkeinrich-
tungs-Betatigungseinrichtungen, beispielsweise Kol-
ben/Zylinderanordnungen, umfasst, um die Fahrtrich-
tung der Laufwerke einzustellen.

[0008] Das Hydrauliksystem der Baumaschinen
weist weiterhin Hydraulikleitungen zum Zuflhren
bzw. Abfihren der Hydraulikflissigkeit zu den Hy-
draulikmotoren bzw. von der Fahrantriebs-Hydraulik-
pumpe auf.

[0009] An den Antrieb von selbstfahrenden Bauma-
schinen werden hohe Anforderungen gestellt. Be-
sonders hohe Anforderungen werden an die Trakti-
on von selbstfahrenden Baumaschinen gestellt, die
Uber Arbeitswalzen verfugen, die einen enormen Wi-
derstand darstellen und deshalb hohe Zugkréfte der
Baumaschinen erforderlich machen. Wenn der Vor-
schub nicht gleichmaRig erfolgt oder die Bauma-
schine in Kurvenfahrten ruckartige Bewegungen aus-
fuhrt, verschlechtert sich das Arbeitsergebnis (Fras-
bild). Das Problem einer unzureichenden Traktion
stellt sich insbesondere bei einem rutschigen Unter-
grund, wenn die Gefahr besteht, dass ein oder meh-
rere Laufwerke durchrutschen bzw. durchdrehen.

[0010] Zum Stand der Technik gehéren selbstfah-
rende Baumaschinen mit Hydrauliksystemen, die
nicht Uber einen sogenannten hydraulischen Men-
genteiler verfigen. Derartige Baumaschinen haben
den Nachteil, dass ein Durchrutschen bzw. Durch-
drehen eines Laufwerks zu einer signifikanten Erho-
hung des Volumenstroms flhrt, der dem betreffenden
Laufwerk zugefiihrt wird, da sich beim Durchrutschen
die Drehzahl des Laufwerks infolge des geringeren
Drehmoments stark erhéht. Folglich stehen bei einem
fur samtliche Laufwerke vorgegebenen Gesamtvo-
lumenstrom den anderen Laufwerken nur stark ver-
ringerte Teilvolumenstréme zur Verfigung, wodurch
sich die Traktion der Baumaschine insgesamt erheb-
lich verschlechtert. Das kann soweit fuhren, dass die
Maschine am Hang eine Rickwartsbewegung aus-
fuhrt. Eine nicht ausreichende Traktion fihrt zu ei-
ner deutlichen Verringerung bzw. Ungleichférmigkeit
der Vorschubgeschwindigkeit, womit das Arbeitser-
gebnis wiederum negativ beeinflusst wird.
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[0011] Dieses Problem kann mit einem hydrauli-
schen Mengenteiler geldst werden, der den Gesamt-
volumenstrom in Teilvolumenstréme aufteilen und
sowohl den Volumenstrom als auch die Drehzahl des
betreffenden Hydraulikmotors konstant halten kann.
Es sind verschiedene Bauarten von Mengenteilern
bekannt, zu denen Kolben-Mengenteiler und Zahn-
rad-Mengenteiler gehéren. Nachteilig ist, dass derar-
tige Mengenteiler relativ kostspielige Bauteile sind.
Sie mussen hohen Driicken standhalten und prazi-
se arbeiten. Darlber hinaus nehmen sie bei dem
begrenzten Platzangebot in einer Baumaschine ei-
nen verhaltnismalig grolen Bauraum ein. Einen re-
lativ groBen Platzbedarf haben auch die vielen Hy-
draulikleitungen, die von dem Mengenteiler abgehen
bzw. zu dem Mengenteiler fihren. In der Praxis hat
sich weiterhin gezeigt, dass eine StralRenfrasmaschi-
ne mit einer derartigen Steuerung bei einer Kurven-
fahrt ruckartige Bewegungen ausfiihren kann, da mit
dem Mengenteiler Drehzahl und Volumenstrom kon-
stant gehalten werden, was wiederum das Frasbild
negativ beeinflusst.

[0012] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die
Traktion einer selbstfahrenden Baumaschine zu ver-
bessern. Eine weitere Aufgabe der Erfindung ist, die
Kurvenfahrt einer selbstfahrenden Baumaschine zu
verbessern. Der Erfindung liegt auch die Aufgabe
zugrunde, das Arbeitsergebnis der Baumaschine zu
verbessern, die Herstellungskosten der Baumaschi-
ne zu verringern sowie zusatzlichen Bauraum fir an-
dere Aggregate zu schaffen bzw. die Abmessungen
der Baumaschine zu verringern.

[0013] Die Lésung dieser Aufgaben erfolgt erfin-
dungsgemal mit den Merkmalen der unabhangigen
Patentanspriiche. Die abh&ngigen Anspriche betref-
fen bevorzugte Ausfihrungsformen der Erfindung.

[0014] Die erfindungsgemale selbstfahrende Bau-
maschine verflugt Uber einen Maschinenrahmen, der
von mindestens drei Laufwerken getragen wird, von
denen wenigsten zwei Laufwerke angetrieben sind
und eine Antriebseinrichtung zum Antreiben von min-
destens zwei Laufwerken. Eine erfindungsgemalie
Baumaschine mit vier Laufwerken kann auch zwei
unabhéangige Fahrantriebs-Strange umfassen, wobei
dann jeder Kreislauf Uber zwei antreibbare Laufwer-
ke verflgt.

[0015] Die Antriebseinrichtung umfasst den antreib-
baren Laufwerken zugeordnete verstellbare Hydrau-
likmotoren mit einem durch eine Verstelleinrichtung
veranderbaren Schluckvolumen und mindestens ei-
ne von mindestens einem Antriebsmotor angetrie-
bene verstellbare Fahrantriebs-Hydraulikpumpe zur
Versorgung der Hydraulikmotoren mit einem veran-
derbaren Gesamtvolumenstrom von Hydraulikflis-
sigkeit. Die mindestens eine Fahrantriebs-Hydraulik-
pumpe kann von mindestens einem Verbrennungs-
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motor angetrieben werden, der mit einer konstanten
Drehzahl laufen kann. Das Schluckvolumen der Fahr-
antriebs-Hydraulikpumpe kann mit einer Verstellein-
richtung veréndert werden.

[0016] Darlber hinaus ist eine Steuereinrichtung
vorgesehen, die derart konfiguriert ist, dass die
mindestens eine verstellbare Fahrantriebs-Hydraulik-
pumpe derart angesteuert wird, dass ein Gesamtvo-
lumenstrom von Hydraulikflissigkeit in Abhangigkeit
von der gewunschten Fahrgeschwindigkeit bereitge-
stellt wird.

[0017] Die Steuereinrichtung ist ferner derart kon-
figuriert, dass aus dem von der mindestens einen
Fahrantriebs-Hydraulikpumpe bereitgestellten Ge-
samtvolumenstrom fur jeden verstellbaren Hydraulik-
motor ein Teilvolumenstrom ermittelt wird, mit dem
der jeweilige Hydraulikmotor betrieben werden soll,
und bei einer Erhéhung der Drehzahl (n) eines ver-
stellbaren Hydraulikmotors infolge eines Schlupfes
des dem verstellbaren Hydraulikmotor zugeordne-
ten Laufwerks die Verstelleinrichtung des verstellba-
ren Hydraulikmotors derart angesteuert wird, dass
fur den verstellbaren Hydraulikmotor ein Schluckvo-
lumen eingestellt wird, bei dem der fur den verstellba-
ren Hydraulikmotor ermittelte Teilvolumenstrom ein-
gehalten wird oder sich einstellt bzw. der ermittelte
Teilvolumenstrom wiederhergestellt wird.

[0018] Die erfindungsgemale selbstfahrende Bau-
maschine zeichnet sich dadurch aus, dass ein hy-
draulischer Mengenteiler nicht erforderlich ist. Wenn
die Steuereinrichtung fir die Antriebseinrichtung der
erfindungsgeméaflien Baumaschine Bestandteil der
Steuer- und Recheneinheit der Baumaschine ist, sind
fur die Steuerung des Antriebs zusétzliche Kompo-
nenten nicht erforderlich. Die Traktion der Bauma-
schine kann mit der erfindungsgemafien Steuerung
erheblich verbessert werden. Daraus ergibt sich auch
ein verbessertes Arbeitsergebnis. Die erfindungs-
gemale Steuerung kann Uber den gesamten Ge-
schwindigkeitsbereich und Lenkbereich der Bauma-
schine wirksam sein. Die Steuerung verhindert eine
Ruckwartsbewegung am Hang.

[0019] Eine bevorzugte Ausfiihrungsform sieht eine
Steuerung fir die Kurvenfahrt vor, die den Lenkwinkel
der Laufwerke berucksichtigt. Bei der Steuerung kén-
nen neben dem Lenkwinkel aber auch andere Gro-
Ren und/oder Betriebszusténde Beriicksichtigung fin-
den. Zur Bestimmung des Lenkwinkels weist das
lenkbare Laufwerk einen Lenkwinkel-Sensor auf, der
in Abhangigkeit von dem Lenkwinkel ein Lenkwinkel-
Signal erzeugt, das die Steuereinrichtung empfangt.
Wenn der Lenkwinkel gleich nullist, d. h. bei einer Ge-
radeausfahrt, wird der Gesamtvolumenstrom zu glei-
chen Teilen in die Teilvolumenstréme flr die verstell-
baren Hydraulikmotoren aufgeteilt. Eine Aufteilung zu
gleichen Teilen kann auch bei einem sehr kleinen
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Lenkwinkel erfolgen. Ist der Lenkwinkel hingegen un-
gleich null, d. h. bei einer Kurvenfahrt, wird der Ge-
samtvolumenstrom in die Teilvolumenstréme fiir die
verstellbaren Hydraulikmotoren in Abhéngigkeit von
dem jeweiligen Kurvenradius aufgeteilt, wobei der
Kurvenradius auf der Grundlage des Lenkwinkels er-
mittelt werden kann. Wenn der Volumenstrom der Hy-
draulikmotoren an den Kurvenradius angepasst wird,
kann die Baumaschine in der Kurve gleichmaRig oh-
ne ruckartige Bewegungen fahren. Fur die Kurven-
fahrt sollten die Lenkwinkel der lenkbaren Laufwerke
derart eingestellt sein, dass sich die Verldngerungen
von senkrecht auf den lenkbaren Laufwerken stehen-
den Achsen in einem Punkt, d. h. dem Momentanpol,
schneiden (Ackermann Bedingung).

[0020] Bei der Aufteilung des Gesamtvolumen-
stroms in die Teilvolumenstréome kdnnen die ver-
schiedenen Lenkmodi, beispielsweise eine ,Vor-
derachslenkung®, ,Hinterachslenkung®, ,Vorder- und
Hinterachslenkung“ bzw. ,Allradlenkung“ (coordina-
ted steering) oder ,Hundeganglenkung“ (crab stee-
ring) Berilcksichtigung finden.

[0021] Eine besonders bevorzugte Ausfihrungsform
sieht in Arbeitsrichtung ein lenkbares vorderes rech-
tes Laufwerk und ein lenkbares vorderes linkes Lauf-
werk und ein lenkbares hinteres rechtes Laufwerk
und ein lenkbares hinteres linkes Laufwerk vor, wobei
ein vorderer rechter Hydraulikmotor dem vorderen
rechten Laufwerk und ein vorderer linker Hydraulik-
motor dem vorderen linken Laufwerk und ein hinterer
rechter Hydraulikmotor dem hinteren rechten Lauf-
werk und hinterer linker Hydraulikmotor dem hinte-
ren linken Laufwerk zugeordnet sind. Die erfindungs-
gemale Steuerung ist vorzugsweise fur samtliche
Laufwerke vorgesehen, sie kann aber beispielswei-
se auch nur fur die vorderen oder hinteren Laufwerke
vorgesehen sein.

[0022] Der Gesamtvolumenstrom kann mit einer
oder mehreren Fahrantriebs-Hydraulikpumpen be-
reitgestellt werden. Eine Ausflihrungsform sieht vor,
dass mit einer Fahrantriebs-Hydraulikpumpe Hydrau-
likflissigkeit fur den vorderen, rechten und linken Hy-
draulikmotor und den hinteren, rechten und linken
Hydraulikmotor bereitstellt wird. Eine andere Ausfih-
rungsform sieht eine erste Fahrantriebs-Hydraulik-
pumpe und eine zweite Fahrantriebs-Hydraulikpum-
pe vor, wobei der Volumenstrom fiir den vorderen
rechten Hydraulikmotor und den vorderen linken Hy-
draulikmotor mit der ersten Fahrantriebs-Hydraulik-
pumpe und der Volumenstrom fiir den hinteren rech-
ten Hydraulikmotor und den hinteren linken Hydrau-
likmotor mit der zweiten Fahrantriebs-Hydraulikpum-
pe bereitstellt wird.

[0023] Nachfolgend werden Ausflihrungsbeispiele
der Erfindung unter Bezugnahme auf die Zeichnun-
gen im Einzelnen erlautert.
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[0024] Es zeigen:

Fig. 1 ein Ausfuhrungsbeispiel einer selbstfah-
renden Baumaschine, die Gber zwei vordere und
zwei hintere lenkbare Laufwerke verfiigt,

Fig. 2 ein erstes Ausflihrungsbeispiel der Steu-
ereinrichtung fur die verstellbaren Hydraulikmo-
toren der selbstfahrenden Baumaschine,

Fig. 3 die Stellung der Laufwerke einer Bauma-
schine mit zwei lenkbaren vorderen Laufwerken
wahrend einer Kurvenfahrt in stark vereinfachter
schematischer Darstellung,

Fig. 4 die Stellung der hinteren Laufwerke der
Baumaschine von Fig. 3 wahrend einer Kurven-
fahrt in stark vereinfachter schematischer Dar-
stellung,

Fig. 5A die Stellung der Laufwerke einer Bau-
maschine mit lenkbaren vorderen und hinteren
Laufwerken wahrend einer Kurvenfahrt in stark
vereinfachter schematischer Darstellung,

Fig. 5B die Stellung der Laufwerke einer Bauma-
schine im Lenkmodus ,Hundeganglenkung® und

Fig. 6 ein zweites Ausfiihrungsbeispiel der Steu-
ereinrichtung fir die verstellbaren Hydraulikmo-
toren der selbstfahrenden Baumaschine.

[0025] Die Fig. 1 zeigt in der Seitenansicht als Bei-
spiel fur eine selbstfahrende Baumaschine eine Stra-
RenfrAsmaschine zum Abfrdsen von Strallenbela-
gen, bei der es sich um eine Frontlader-Stral3enfras-
maschine handelt. Die Baumaschine verflgt tber ei-
nen von einem Fahrwerk 1 getragenen Maschinen-
rahmen 2, an dem eine Arbeitseinrichtung 3 ange-
ordnet ist, mit der die fur die BaumalRnahme erfor-
derlichen Arbeiten durchgefiihrt werden kénnen. Die
Arbeitseinrichtung 3 weist eine in Fig. 1 nur andeu-
tungsweise dargestellte Fraswalze 4 auf, die in einem
Fraswalzengehause 5 angeordnet ist. Oberhalb des
Fraswalzengehauses 5 befindet sich am Maschinen-
rahmen 2 der Fahrstand 6 mit einem Bedienpult 7 fr
den Maschinenfiihrer. Das Bedienpult 7 weist meh-
rere Bedienelemente 8 auf, die der Maschinenfiihrer
betdtigen kann. Das abgefraste Material wird mit ei-
ner Fordereinrichtung 9 abgefiihrt, die schwenkbar
an der Vorderseite des Maschinenrahmens 2 ange-
ordnet ist.

[0026] Die Baumaschine weist in Arbeitsrichtung A
ein vorderes linkes Laufwerk 10A und ein vorderes
rechtes Laufwerk 10B und ein hinteres linkes Lauf-
werk 11A und ein hinteres rechtes Laufwerk 11B auf.
An den Laufwerken sind vordere und hintere Hubein-
richtungen 12A, 12B und 13A, 13B vorgesehen, so
dass durch Einfahren bzw. Ausfahren der Hubeinrich-
tungen Hoéhe und Neigung des Maschinenrahmens 2
gegeniber der Bodenoberflache B verandert werden
kann.
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[0027] Bei dem vorliegenden Ausflhrungsbeispiel
einer selbstfahrenden Baumaschine sind samtliche
Laufwerke 10A, 10B und 11A, 11B antreibbare und
lenkbare Laufwerke. Die Baumaschine kann aber
beispielsweise auch nur zwei hintere, antreibbare
und nicht lenkbare Laufwerke und ein vorderes, nicht
antreibbares und lenkbares Laufwerk aufweisen. Fur
den Antrieb der Laufwerke weist die Baumaschine
eine hydrostatische Antriebseinrichtung 14 auf, die
nachfolgend unter Bezugnahme auf Fig. 2 im Einzel-
nen beschrieben wird.

[0028] Die hydrostatische Antriebeinrichtung 14 um-
fasst in Arbeitsrichtung einen dem vorderen rechten
Laufwerk 10B zugeordneten vorderen rechten Hy-
draulikmotor 15, einem dem vorderen linken Lauf-
werk 10A zugeordneten vorderen linken Hydraulik-
motor16, einem dem hinteren rechten Laufwerk 11B
zugeordneten hinteren rechten Hydraulikmotor 17
und einem dem hinteren linken Laufwerk 11A zu-
geordneten hinteren linken Hydraulikmotor 18. Die
Hydraulikmotoren sind verstellbare Hydraulikmoto-
ren 15, 16, 17, 18, die eine Verstelleinrichtung 15A,
16A, 17A, 18A zur Einstellung des Schluckvolumens
Vg umfassen. Derartige Hydraulikmotoren gehéren
zum Stand der Technik. Die Hydraulikmotoren kon-
nen beispielsweise Axialkolbenmotoren sein, die ein
zylindrisches Drehteil mit axialen Bohrungen zur Auf-
nahme von Kolben aufweisen. Die Verstelleinrich-
tung kann ein elektrisches Stellglied sein, das in Ab-
hangigkeit von einer Steuerspannung oder einem
Steuerstrom das Drehteil des Axialkolbenmotors ver-
stellt, so dass sich das Schluckvolumen Vg verandert.

[0029] Die verstellbaren Hydraulikmotoren 15, 16,
17, 18 werden von einer Fahrantriebs-Hydraulikpum-
pe 19 mit Hydraulikflissigkeit versorgt. Die Fahr-
antriebs-Hydraulikpumpe 19 wird von einem nicht
dargestellten Verbrennungsmotor angetrieben. Bei
dem vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel ist zur Ver-
sorgung der Hydraulikmotoren samtlicher Laufwer-
ke nur eine Fahrantriebs-Hydraulikpumpe 19 vorge-
sehen. Die Antriebseinrichtung 14 kann aber bei-
spielsweise auch zwei Fahrantriebs-Hydraulikpum-
pen umfassen, von denen die eine Hydraulikpumpe
beispielsweise Hydraulikflissigkeit fir die vorderen
Laufwerke und die andere Pumpe Hydraulikflissig-
keit fur die hinteren Laufwerke bereitstellt.

[0030] Die Fahrantriebs-Hydraulikpumpe 19 ist ei-
ne verstellbare Hydraulikpumpe mit einer Verstellein-
richtung 19A, beispielsweise ein elektrisches Stell-
glied, so dass der Volumenstrom variabel ist.

[0031] Die Baumaschine umfasst weiterhin eine
Lenkeinrichtung 31. Den einzelnen Laufwerken 10A,
10B, 11A, 11B sind in Fig. 2 nur andeutungsweise
dargestellte Lenkeinrichtungs-Betatigungseinrichtun-
gen 20, 21, 22, 23 (Aktoren) zugeordnet, die an den
Laufwerken angreifende Kolben-/Zylinderanordnun-
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gen sein kdnnen. Die Lenkeinrichtungs-Betatigungs-
einrichtungen der Lenkeinrichtung 31 weisen Lenk-
winkel-Sensoren 20A, 21A, 22A, 23A auf, die in Ab-
hangigkeit von dem Lenkwinkel des jeweiligen Lauf-
werks ein Lenkwinkel-Signal erzeugen.

[0032] Darlber hinaus sind den einzelnen Laufwer-
ken 20, 21, 22, 23 nur andeutungsweise dargestellte
Drehzahl-Sensoren 24, 25, 26, 27 zugeordnet, die in
Abhéngigkeit von der Drehzahl n der Laufwerke bzw.
der den Laufwerken zugeordneten Hydraulikmotoren
15, 16, 17, 18 ein Drehzahl-Signal erzeugen.

[0033] Zur Ansteuerung der Verstelleinrichtung 19A
der Fahrantriebs-Hydraulikpumpe 19 und der Ver-
stelleinrichtungen 15A, 16A, 17A, 18A der Hydrau-
likmotoren 15, 16, 17, 18 ist eine Steuereinrichtung
28 vorgesehen, die Bestandteil der nicht dargestell-
ten zentralen Steuer- und Recheneinheit der Bauma-
schine sein kann.

[0034] Die Steuereinrichtung 28 ist Uiber Steuerlei-
tungen 28A mit der Verstelleinrichtung 19A der Fahr-
antriebs-Hydraulikpumpe 19 sowie den Verstellein-
richtungen 15A, 16A, 17A, 18A der Hydraulikmoto-
ren 15, 16, 17, 18 verbunden und empfangt tber Si-
gnalleitungen 28B die Lenkwinkel-Signale der Lenk-
winkel-Sensoren 20A, 21A, 22A, 23A und die Dreh-
zahlSignale der Drehzahl-Sensoren 24, 25, 26, 27.

[0035] Die Steuereinrichtung 28 kann analoge oder
digitale Schaltkreise umfassen. Sie kann beispiels-
weise einen allgemeinen Prozessor, einen digitalen
Signalprozessor (DSP) zur kontinuierlichen Bearbei-
tung digitaler Signale, einen Mikroprozessor, eine an-
wendungsspezifische integrierte Schaltung (ASIC),
einen aus Logikelementen bestehenden integrierten
Schaltkreis (FPGA) oder andere integrierte Schalt-
kreise (IC) oder Hardware-Komponenten aufweisen.
Auf den Hardware-Komponenten kann ein Datenver-
arbeitungsprogramm (Software) laufen, um die ein-
zelnen Komponenten der Baumaschine ansteuern zu
kdénnen.

[0036] Darlber hinaus umfasst das Hydrauliksys-
tem Hydraulikleitungen 30 zum Zufiihren und Abfiih-
ren der Hydraulikflissigkeit. Der Druckanschluss der
Fahrantriebs-Hydraulikpumpe 19 ist mit dem Einlass
der beiden vorderen und hinteren Hydraulikmotoren
15, 16, 17, 18 verbunden und der Auslass der vorde-
ren und hinteren Hydraulikmotoren ist mit dem Saug-
anschluss der Fahrantriebs-Hydraulikpumpe 19 ver-
bunden. Die Fahrantriebs-Hydraulikpumpe 19 stellt
einen vorgegebenen Gesamtvolumenstrom von Hy-
draulikflissigkeit bereit, der sich auf die einzelnen Hy-
draulikmotoren verteilt.

[0037] Die Steuereinrichtung 28 ist derart konfigu-
riert, dass die Verstelleinrichtung 19A der Fahran-
triebs-Hydraulikpumpe 19 derart angesteuert wird,
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dass ein bestimmter Gesamtvolumenstrom Q von
Hydraulikflissigkeit bereitgestellt wird. Der Gesamt-
volumenstrom Q ist von der gewinschten Fahrge-
schwindigkeit v der Baumaschine abhangig, die vom
Fahrzeugfiihrer vorgegeben werden kann.

[0038] Zunéachst sei angenommen, dass samtliche
Laufwerke 10A, 10B und 11A, 11B auf dem Bo-
den B aufstehen und eine ausreichende Haftreibung
(Grip) haben, so dass die Laufwerke nicht durchrut-
schen bzw. durchdrehen. In diesem Fall teilt sich der
Gesamtvolumenstrom Q der Fahrantriebs-Hydraulik-
pumpe 19 idealerweise auf die Hydraulikmotoren 15,
16, 17, 18 zu gleichen Teilen auf. Der Teilvolumen-
strom Q;, Q,, Q3, Q4 jedes Hydraulikmotors betragt
25% des Gesamtvolumenstroms. Folglich steht an je-
dem Laufwerk 25% der Antriebsleitung zur Verfligung
(Antriebsverluste werden vernachlassig).

[0039] Wenn hingegen ein Laufwerk 10A, 10B und
11A, 11B durchrutscht, erhéht sich infolge des gerin-
geren Drehmoments, das der dem betreffenden Lauf-
werk zugeordnete Hydraulikmotor 15A, 16A, 17A,
18A aufbringen muss, die Drehzahl des Laufwerks
(Schlupf) bzw. des Hydraulikmotors, was eine Erho-
hung des Teilvolumenstroms Q,, Q,, Q;, Q, des Hy-
draulikmotors zur Folge hat. Folglich verringern sich
die Teilvolumenstrome Q,, Q,, Q3, Q4 der anderen
Hydraulikmotoren entsprechend. Wahrend das eine
Laufwerk durchrutscht, kénnen die anderen Laufwer-
ke die Baumaschine nicht mehr mit ausreichender
Leistung antreiben. Dies soll mit der Erfindung ver-
hindert werden, was im Folgenden beschrieben wird.

[0040] Die Steuereinrichtung 28 ist derart konfigu-
riert, dass die nachnachfolgenden Verfahrensschritte
durchgefiihrt werden.

[0041] Zunéachst wird der Fall einer Geradeausfahrt
der Baumaschine beschrieben. In diesem Fall emp-
fangt die Steuereinrichtung 28 ein Lenkwinkel-Signal,
das einem Lenkwinkel von null entspricht. Es sei an-
genommen, dass das vordere rechte Laufwerk 10B
durchrutscht, was zu einer Erhéhung dessen Teilvo-
lumenstrom flhrt. Dies soll verhindert werden.

[0042] Die Steuereinrichtung 28 berechnet zunachst
aus dem von der mindestens einen Fahrantriebs-Hy-
draulikpumpe 19 bereitgestellten Gesamtvolumen-
strom Q fir jeden verstellbaren Hydraulikmotor 15,
16, 17, 18 einen Teilvolumenstrom Q4, Q,, Q3, Q.
Bei einer Geradeausfahrt sollen samtliche Laufwerke
10A, 10B und 11A, 11B die gleiche Fahrgeschwin-
digkeit v4, v,, v3, v4 haben bzw. sich die Hydraulikmo-
toren 15, 16, 17, 18 mit der gleichen Drehzahl n,, n,,
ns, N, drehen. Folglich sollen die einzelnen Hydraulik-
motoren jeweils mit 25% des Gesamtvolumenstroms
versorgt werden.
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[0043] Die Steuereinrichtung 28 berechnet somit
den Teilvolumenstrom Q,, Q,, Q3, Q, jedes Hydrau-
likmotors 15, 16, 17, 18 aus dem Quotienten des Ge-
samtvolumenstroms Q und der Anzahl A der ange-
triebenen Laufwerke (Q; = Q/A, Q, = Q/A, Q3 = Q/A,
Q4=Q/A)

[0044] Die Steuereinrichtung 28 steuert die Verstell-
einrichtung 15A, 16A, 17A, 18A des Hydraulikmotors
15, 16, 17, 18 derart an, dass fir den Hydraulikmo-
tor ein Schluckvolumen Vg eingestellt wird, bei dem
sich der fir den Hydraulikmotor ermittelte Teilvolu-
menstrom einstellt.

[0045] Der Teilvolumenstrom Q,, Q,, Q3, Q4 berech-
net sich aus der Drehzahl n des jeweiligen Hydrau-
likmotors und dessen Schluckvolumen Vg nach der
folgenden Gleichung:

Q1234 =Vgxn

[0046] Die Steuereinrichtung 28 kann daher das
Schluckvolumen Vg des Hydraulikmotors aus dem
vorgegebenen Teilvolumenstrom Q4, Q,, Q3, Q4 und
der (bekannten) Drehzahl n des Hydraulikmotors be-
rechnen (Vg =Qq534/n).

[0047] Die Steuereinrichtung 28 ist derart konfigu-
riert, dass der zuvor fir den jeweiligen Hydraulikmo-
tor 15, 16, 17, 18 ermittelte Teilvolumenstrom Q;, Q,,
Q;, Q4 konstant gehalten wird (Q; = Q, = Q3 =Q, =
konstant).

[0048] Die Veranderung des Schluckvolumens Vg
durch die Steuereinrichtung 28 dient der Konstanthal-
tung des Teilvolumenstroms. In der Phase, in der der
Teilvolumenstrom konstant gehalten wird, kann das
verbleibende Drehmoment nichtim Gleichgewicht mit
der noch vorhandenen Traktion stehen, d. h. Schlupf
kann auftreten. Das betreffende Laufwerk kann we-
gen der dufleren Einflisse nach wie vor durchdrehen
und nur diese aulieren Einfliisse kdnnen wieder dafir
sorgen, dass es wieder greift. Wahrend des Schlup-
fes sorgt die Steuerung aber daflir, dass dem betref-
fenden Laufwerk nicht beliebig viel von dem Gesamt-
volumenstrom zugefiihrt wird, was dazu fihren wir-
de, dass die anderen Laufwerke, die eine ausreichen-
de Traktion haben, nicht oder nur mit einem gerin-
gen Volumenstrom versorgt werden. Die erfindungs-
gemale Steuerung stellt also sicher, dass die Lauf-
werke, die nicht durchdrehen, mit einer ausreichen-
den Menge an Hydraulikflissigkeit versorgt werden.

[0049] Wenn beispielsweise das vordere rechte
Laufwerk 10B durchzudrehen beginnt, wodurch sich
die Drehzahl n des Hydraulikmotors 15 zu erhéhen
beginnt, was eine Erhéhung des Teilvolumenstroms
Q, des vorderen rechten Laufwerks zur Folge hat-
te, verringert die Steuereinrichtung das Schluckvo-
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lumen Vg des Hydraulikmotors. Dadurch nimmt zu-
nachst die Drehzahl n des Hydraulikmotors bzw. des
Laufwerks weiter zu. Es stellt sich dann allerdings ein
Betriebspunkt ein, bei dem der Teilvolumenstrom Q,
wieder seinen Sollwert einnimmt. Die Steuereinrich-
tung 28 stellt also das Schluckvolumen Vg des be-
treffenden Hydraulikmotors derart ein, dass wahrend
des Vorschubs der Baumaschine der flir den Hydrau-
likmotor vorgegebene Teilvolumenstrom Q4, Q,, Qs,
Q, eingehalten bzw. wiederhergestellt wird.

[0050] Da die Teilvolumenstrdme Q,, Q,, Qs Q4
gleich sind, d. h. das vordere rechte Laufwerk 10B
auch bei nicht ausreichender Haftreibung nicht mehr
Hydraulikflissigkeit als die anderen Laufwerke 10A
und 11A, 11B erhalt, ist die Traktion erheblich ver-
bessert. Im vorliegenden Ausflhrungsbeispiel blei-
ben 75% der Zugkraft erhalten.

[0051] Bei einer Kurvenfahrt teilt die Steuereinrich-
tung 28 den Gesamtvolumenstrom Q nicht zu glei-
chen Teilen, sondern zu ungleichen Teilen in die Teil-
volumenstréme auf. Die Aufteilung in die Teilvolu-
menstrome Q4, Q,, Q3, Q4 fur die verstellbaren Hy-
draulikmotoren 15, 16, 17, 18 erfolgt in Abhangigkeit
von dem Kurvenradius r des jeweiligen Laufwerks.

[0052] Fig. 3 zeigt den Maschinenrahmen 2 mit den
vorderen und hinteren Laufwerken 10A, 10B und
1A, 11B und der Frazwalze 4 der Baumaschine
bei einer Kurvenfahrt. Bei dem vorliegenden Ausfiih-
rungsbeispiel sind nur die vorderen Laufwerke 10A,
10B lenkbare Laufwerke (,Vorderradlenkung®). Die
Lenkwinkel der vorderen Laufwerke 10A werden der-
art eingestellt, dass sich die Verlangerungen von
senkrecht auf den lenkbaren vorderen Laufwerken
10A, 10A stehenden Achsen in dem Momentanpol
P schneiden. Die senkrecht auf den nicht lenkba-
ren hinteren Laufwerken 11A, 11B stehenden Ach-
sen schneiden sich ebenfalls in dem Momentanpol P
(Ackermann-Bedingung). Bei einer Kurvenfahrt mis-
sen sich die kurvenauleren Laufwerke 10B, 11B mit
einer héheren Geschwindigkeit v als die kurveninne-
ren Laufwerke 10A, 11A bewegen. Folglich muss die
Drehzahl n der Hydraulikmotoren der kurvenduf3eren
Laufwerke groRer als die Drehzahl n der Hydraulik-
motoren der kurveninneren Laufwerke sein. Daraus
ergeben sich fir die Hydraulikmotoren unterschiedli-
che Teilvolumenstrome Q4, Q,, Q3, Q.

[0053] Fig. 4 zeigt die Geschwindigkeitsvektoren
Vi und vgy, der hinteren Laufwerke 11A, 11B fiir den
Fall einer ,Vorderradlenkung®, wobei die Steuerung
der Laufwerke in Bezug auf den Fahrzeug-Referenz-
punkt K erfolgt, d. h. die Geschwindigkeit v, des Fahr-
zeug-Referenzpunktes K auf der Geradeausfahrt und
die Geschwindigkeit v, des Fahrzeug-Referenzpunk-
tes K auf der Kurvenfahrt gleich sind. Der Abstand ei-
nes Referenzpunktes S des in Arbeitsrichtung A rech-
ten hinteren Laufwerks 11B zu dem Momentanpol P
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ist mit rgy, und der Abstand eines Referenzpunktes S
des linken hinteren Laufwerks 11A zu dem Momen-
tanpol P ist mit r  bezeichnet (Fig. 3). Mit r, ist der
Abstand des zwischen den beiden Referenzpunkten
S liegenden Fahrzeug-Referenzpunktes K zum Mo-
mentanpol P bezeichnet. Bei der in Fig. 4 gezeigten
Kurvenfahrt wird fir das kurvenduf3ere hintere Lauf-
werk 11B eine héhere Geschwindigkeit eingestellt als
fur das kurveninnere hintere Laufwerk 11A. Die Ge-
schwindigkeiten des kurvenduferen Laufwerks 11B
und des kurveninneren Laufwerk 11A sind von den
Radien rgy, und r, abhangig. Fur die Bestimmung
der Geschwindigkeiten fiir das kurvenaulRere und -
innere Laufwerk 11B, 11A wird die Fahrzeug-Refe-
renzgeschwindigkeit v, mit einem Faktor multipliziert,
der fir das kurvenaulRere Laufwerk gréRer 1 und fir
das kurveninnere Laufwerk kleiner 1 ist. Dieser Fak-
tor ist vom Radius bzw. Lenkwinkel abhangig, der mit
den Lenkwinkel-Sensoren 20, 21, 22, 23 erfasst wird.
Da die Geschwindigkeit der Laufwerke 10A, 10B und
11A, 11B proportional zu der Drehzahl der Hydraulik-
motoren 15, 16, 17, 18 ist, ergibt sich auch fir deren
Drehzahlen ein entsprechender Faktor, der von der
Steuereinrichtung 28 bei der Berechnung der Teilvo-
lumenstrome Q,, Q,, Q3, Q4 zugrunde gelegt wird.

[0054] Die erfindungsgemafle Baumaschine sieht
verschiedene Lenkmodi vor, zu denen eine ,Vor-
derachslenkung®, ,Hinterachslenkung®, ,Vorder- und
Hinterachslenkung“ bzw. ,Allradlenkung® (coordina-
ted steering) oder eine ,Hundeganglenkung® (crab
steering) zahlen konnen. Bei der ,Hundeganglen-
kung“ lenken die vorderen und hinteren Laufwerke in
die gleiche Richtung, wobei die Lenkwinkel der Lauf-
werke gleich sind.

[0055] Fig. 5A zeigt eine Ausfihrungsform einer
Baumaschine, die liber eine ,Allradlenkung“ verflgt,
wobei die vorderen und hinteren Laufwerke 10A, 10B
und 11A, 11B lenkbare Laufwerke sind. Die senk-
recht auf den lenkbaren Laufwerken stehenden Ach-
sen schneiden sich in dem Momentanpol P (Acker-
mann-Bedingung). Die Baumaschine mit den lenkba-
ren vorderen und hinteren Laufwerken 10A, 10B und
11A, 11B sieht neben dem Lenkmodus ,Allradlen-
kung® (Fig. 5A) auch den Lenkmodus ,Hundegang-
lenkung* vor (Fig. 5B). In diesem Lenkmodus schnei-
den sich die senkrecht auf den lenkbaren Laufwerken
stehenden Achsen im Unendlichen.

[0056] Der jeweilige Lenkmodus kann vom Fahr-
zeugfiihrer am Bedienpult 7 vorgegeben werden. Die
Lenkeinrichtung 31 ist derart konfiguriert, dass die
Richtung, in die die Laufwerke lenken, und der Lenk-
winkel in Abhangigkeit von dem Lenkmodus einge-
stellt wird.

[0057] Die Steuereinrichtung 28 ist derart konfigu-
riert, dass der Gesamtvolumenstrom Q in die Teil-
volumenstrome Q,, Q,, Qs, Q4 fir die verstellbaren
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Hydraulikmotoren 15, 16, 17, 18 nicht nur in Abhan-
gigkeit von dem Lenkwinkel, sondern auch in Abhéan-
gigkeit von dem vorgegebenen Lenkmodus aufgeteilt
wird, d. h. bei der Steuerung der Lenkmodus Berlick-
sichtigung findet.

[0058] Wenn die vorderen und hinteren rechten und
linken Laufwerke 10A, 10B, 11A, 11B der Bauma-
schine lenkbare Laufwerke sind, und als Lenkmo-
dus beispielsweise ,Hundeganglenkung“ vorgege-
ben wird, stellen die Lenkeinrichtungs-Betatigungs-
einrichtungen die Laufwerke derart ein, dass die Lauf-
werke in die gleiche Richtung lenken und samtliche
Laufwerke den gleichen Lenkwinkel haben. In diesem
Fall sollen sich samtliche Laufwerke mit der gleichen
Vorschubgeschwindigkeit bewegen, obwohl die Lauf-
werke eingelenkt sind.

[0059] Die Steuereinrichtung ist flir den Lenkmo-
dus ,Hundeganglenkung“ derart konfiguriert, dass
der Gesamtvolumenstrom Q unabh&ngig von dem
Lenkwinkel zu gleichen Teilen in die Teilvolumenstro-
me (Qq, Q,, Qs, Q) fur die verstellbaren Hydraulik-
motoren (15, 16, 17, 18) aufgeteilt wird. Insofern fin-
det bei der Steuerung auch der Lenkmodus Berick-
sichtigung.

[0060] Die Berticksichtigung des Lenkmodus ,Hun-
deganglenkung® istinsbesondere bei Frasmaschinen
mit einer Fraswalze von besonderer Bedeutung, da
bei Frasmaschinen ein derartiger Lenkmodus im All-
gemeinen vorgesehen ist.

[0061] Fir andere Lenkmodi als die ,Hunde-
ganglenkung® kdénnen sich andere Verteilungen
des Volumenstroms ergeben. Bei einer ,Allradlen-
kung“ (Fig. 5A) im Vergleich zu einer ,Vorderrad-
lenkung® (Fig. 3) beispielsweise ist zu berticksichti-
gen, dass sich die linken, vorderen und hinteren bzw.
rechten, vorderen und hinteren Laufwerke 10A, 11A
bzw. 10B, 11B bei einer ,Allradlenkung® auf einer ge-
meinsamen Kreisbahn bewegen, wahrend sich bei
einer ,Vorderachslenkung“ bzw. ,Hinterachslenkung®
jedes Laufwerk auf seiner eigenen Kreisbahn be-
wegt. Dabei ist der Lenkwinkel a des vorderen rech-
ten und linken Laufwerks 10A, 10B bei der ,Allrad-
lenkung“ (Fig. 5A) kleiner als der Lenkwinkel a bei
der ,Vorderachslenkung® (Fig. 3). Unter Berticksichti-
gung des vorgegebenen Lenkmodus ,Allradlenkung*®
oder ,Vorderachslenkung“ bzw. ,Hinterachslenkung
sieht die Steuerereinrichtung 28 eine Verteilung des
Gesamtvolumenstroms in Abhangigkeit von vier un-
terschiedlichen Radien ry, ry, 13, 14 (,Allradlenkung®)
oder zwei unterschiedlichen Radien ry, r, (Vorder-
achs- bzw. Hinterachslenkung®) vor. Folglich stellt die
Steuerereinrichtung 28 fir die ,Vorderachs- bzw. Hin-
terachslenkung* fur jede Hydraulikpumpe 15, 16, 17,
18 einen anderen Teilstrom ein.
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[0062] Fig. 6. zeigt den Hydraulikschaltplan einer
alternativen Ausfihrungsform einer Antriebseinrich-
tung 14, die sich von der Antriebseinrichtung von
Fig. 2 dadurch unterscheidet, dass anstelle von einer
Fahrantriebs-Hydraulikpumpe 19 zwei Fahrantriebs-
Hydraulikpumpen 19, 19" vorgesehen sind, wobei
die erste Fahrantriebs-Hydraulikpumpe 19 den Volu-
menstrom flir den vorderen rechten Hydraulikmotor
15 und den vorderen linken Hydraulikmotor 16 be-
reitstellt und die zweite Fahrantriebs-Hydraulikpum-
pe 19' den Volumenstrom fiir den hinteren rechten
Hydraulikmotor 17 und den hinteren linken Hydrau-
likmotor18 bereitstellt. Die einander entsprechenden
Teile sind in Fig. 5 mit den gleichen Bezugszeichen
wie in Fig. 2 versehen. Bei dieser Ausfiihrungsform
wird der Gesamtvolumenstrom Q von beiden Fahr-
antriebs-Hydraulikpumpen 19. 19' bereitgestellt. Die
Steuerung erfolgt analog zu der Ausfihrungsform
von Fig. 2.

Patentanspriiche

1. Selbstfahrende Baumaschine, insbesondere
StraBenfrasmaschine, Stabilisierer, Recycler oder
Surface-Miner, die einen von mindestens drei Lauf-
werken (10A, 10B, 11A, 11B) getragenen Maschinen-
rahmen (2), eine Antriebseinrichtung (14) zum Antrei-
ben von mindestens zwei Laufwerken und eine am
Maschinenrahmen angeordnete Arbeitswalze (4) auf-
weist, wobei die Antriebseinrichtung (14) den antreib-
baren Laufwerken (10A, 10B, 11A, 11B) zugeord-
nete verstellbare Hydraulikmotoren (15, 16, 17, 18)
mit einem durch eine Verstelleinrichtung (15A, 16A,
17A, 18A) veranderbaren Schluckvolumen (Vg) und
mindestens eine von mindestens einem Antriebsmo-
tor angetriebene verstellbare Fahrantriebs-Hydraulik-
pumpe (19) zur Versorgung der Hydraulikmotoren
mit einem veranderbaren Gesamtvolumenstrom (Q)
von Hydraulikflissigkeit umfasst, wobei eine Steu-
ereinrichtung (28) vorgesehen ist, die derart kon-
figuriert ist, dass die mindestens eine verstellbare
Fahrantriebs-Hydraulikpumpe (19) derart angesteu-
ert wird, dass ein Gesamtvolumenstrom (Q) von Hy-
draulikflissigkeit in Abhangigkeit von der gewlinsch-
ten Fahrgeschwindigkeit (v) bereitgestellt wird, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinrichtung
(28) ferner derart konfiguriert ist, dass aus dem von
der mindestens einen Fahrantriebs-Hydraulikpumpe
(19) bereitgestellten Gesamtvolumenstrom (Q) fir je-
den verstellbaren Hydraulikmotor (15, 16, 17, 18) ein
Teilvolumenstrom (Q4, Q,, Q3, Q) ermittelt wird, mit
dem der jeweilige Hydraulikmotor betrieben werden
soll, und bei einer Erhéhung der Drehzahl (n) eines
verstellbaren Hydraulikmotors infolge eines Schlup-
fes des dem verstellbaren Hydraulikmotor zugeord-
neten Laufwerks (10A, 10B, 11A, 11B) die Verstell-
einrichtung (15A, 16A, 17A, 18A) des verstellbaren
Hydraulikmotors (15, 16, 17, 18) derart angesteuert
wird, dass fir den verstellbaren Hydraulikmotor ein
Schluckvolumen (Vg) eingestellt wird, bei dem der fiir
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den verstellbaren Hydraulikmotor ermittelte Teilvolu-
menstrom (Q, Q,, Q;, Q,) eingehalten wird.

2. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch
1, dadurch gekennzeichnet, dass mindestens ein
Laufwerk ein lenkbares Laufwerk (10A, 10B, 11A,
11B) ist, dessen Lenkwinkel einstellbar ist, wobei das
Laufwerk einen Lenkwinkel-Sensor (20A, 21A, 22A,
23A) aufweist, der in Abhangigkeit von dem Lenkwin-
kel ein Lenkwinkel-Signal erzeugt, und die Steuer-
einrichtung (28) derart konfiguriert ist, dass aus dem
Gesamtvolumenstrom (Q) fir jeden verstellbaren Hy-
draulikmotor (15, 16, 17, 18) ein Teilvolumenstrom
(Qq, Qy, Q3, Q) in Abhangigkeit von dem Lenkwinkel-
Signal des mindestens einen lenkbaren Laufwerks
ermittelt wird.

3. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinrich-
tung (28) derart konfiguriert ist, dass bei einer Gera-
deausfahrt, bei der der Lenkwinkel des mindestens
einen lenkbaren Laufwerks (10A, 10B, 11A, 11B) im
Wesentlichen null ist, der Gesamtvolumenstrom (Q)
zu gleichen Teilen in die Teilvolumenstréme (Q4, Q,,
Qs, Q,)fur die verstellbaren Hydraulikmotoren (15,
16, 17, 18) aufgeteilt wird.

4. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinrich-
tung (28) derart konfiguriert ist, dass bei einer Kur-
venfahrt, bei der der Lenkwinkel des mindestens ei-
nen lenkbaren Laufwerks (10A, 10B, 11A, 11B) nicht
null ist, der Gesamtvolumenstrom (Q) in die Teilvolu-
menstrome (Q4, Q,, Qs, Q) fir die verstellbaren Hy-
draulikmotoren (15, 16, 17, 18) in Abhangigkeit von
dem Kurvenradius des jeweiligen Laufwerks aufge-
teilt wird.

5. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch
2, dadurch gekennzeichnet, dass die Baumaschi-
ne mehrere Lenkmodi vorsieht, wobei die Steuerein-
richtung (28) derart konfiguriert ist, dass aus dem
Gesamtvolumenstrom (Q) fir jeden verstellbaren Hy-
draulikmotor (15, 16, 17, 18) ein Teilvolumenstrom
(Q1, Q2, Q3, Q4) in Abhangigkeit von dem vorgege-
benen Lenkmodus ermittelt wird.

6. Selbstfahrende Baumaschine nach einem der
Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass
die Lenkwinkel der lenkbaren Laufwerke (10A, 10B,
11A, 11B) derart eingestellt sind, dass sich die Ver-
ldngerungen von senkrecht auf den lenkbaren Lauf-
werken stehenden Achsen in einem Momentanpol
(P) schneiden.

7. Selbstfahrende Baumaschine nach einem der
Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass
die Baumaschine in Arbeitsrichtung ein lenkbares
vorderes rechtes Laufwerk (10B) und ein lenkbares
vorderes linkes Laufwerk (10A) und ein lenkbares
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hinteres rechtes Laufwerk (11B) und ein lenkbares
hinteres linkes Laufwerk (11A) aufweist, wobei ein
vorderer rechter Hydraulikmotor (15) dem vorderen
rechten Laufwerk und ein vorderer linker Hydraulik-
motor (16) dem vorderen linken Laufwerk und ein hin-
terer rechter Hydraulikmotor (17) dem hinteren rech-
ten Laufwerk und ein hinterer linker Hydraulikmotor
(18) dem hinteren linken Laufwerk zugeordnet sind.

8. Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch
7, dadurch gekennzeichnet, dass nur eine Fahran-
triebs-Hydraulikpumpe (19) vorgesehen ist, die den
Gesamtvolumenstrom (Q) fir den vorderen, rechten
und linken Hydraulikmotor (15, 16) und den hinteren,
rechten und linken Hydraulikmotor (17, 18) bereit-
stellt, oder eine erste Fahrantriebs-Hydraulikpumpe
(19) und eine zweite Fahrantriebs-Hydraulikpumpe
(19") vorgesehen sind, wobei die erste Fahrantriebs-
Hydraulikpumpe (19) den Volumenstrom fiir den vor-
deren rechten Hydraulikmotor (15) und den vorderen
linken Hydraulikmotor (16) bereitstellt und die zwei-
te Fahrantriebs-Hydraulikpumpe (19) den Volumen-
strom fur den hinteren rechten Hydraulikmotor (17)
und den hinteren linken Hydraulikmotor (18) bereit-
stellt.

9. Verfahren zum Steuern einer selbstfahrenden
Baumaschine, die einen von mindestens drei Lauf-
werken (10A, 10B, 11A, 11B) getragenen Maschinen-
rahmen (2), eine am Maschinenrahmen angeordne-
te Arbeitswalze (4) und eine Antriebseinrichtung (14)
zum Antreiben von mindestens zwei Laufwerken auf-
weist, welche den antreibbaren Laufwerken zugeord-
nete verstellbare Hydraulikmotoren (15, 16, 17, 18)
mit einem veranderbaren Schluckvolumen (Vg) und
mindestens eine verstellbare Fahrantriebs-Hydraulik-
pumpe (19) zur Versorgung der Hydraulikmotoren
mit einem veranderbaren Gesamtvolumenstrom (Q)
von Hydraulikflissigkeit umfasst, wobei die mindes-
tens eine verstellbare Fahrantriebs-Hydraulikpumpe
(19) derart angesteuert wird, dass ein Gesamtvolu-
menstrom (Q) von Hydraulikflissigkeit in Abhéngig-
keit von der gewlnschten Fahrgeschwindigkeit (v)
bereitgestellt wird, dadurch gekennzeichnet, dass
aus dem von der mindestens einen Fahrantriebs-Hy-
draulikpumpe (19) bereitgestellten Gesamtvolumen-
strom (Q) fUr jeden verstellbaren Hydraulikmotor (15,
16, 17, 18) ein Teilvolumenstrom (Q4, Q,, Q3, Q,) er-
mittelt wird, mit dem der jeweilige Hydraulikmotor be-
trieben werden soll, und bei einer Erhéhung der Dreh-
zahl (n) eines verstellbaren Hydraulikmotors (15, 16,
17, 18) infolge eines Schlupfes des dem verstellbaren
Hydraulikmotor zugeordneten Laufwerks (10A, 10B,
11A, 11B) der verstellbare Hydraulikmotor derart an-
gesteuert wird, dass fiir den verstellbaren Hydraulik-
motor ein Schluckvolumen (Vg) eingestellt wird, bei
dem der fur den verstellbaren Hydraulikmotor ermit-
telte Teilvolumenstrom (Q4, Q,, Qs, Q4) eingehalten
wird.
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10. Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass aus dem Gesamtvolumenstrom (Q)
fur jeden verstellbaren Hydraulikmotor (15, 16, 17,
18) ein Teilvolumenstrom (Q4, Q,, Q3, Q,) in Abhan-
gigkeit von dem Lenkwinkel des mindestens einen
lenkbaren Laufwerks (10A, 10B, 11A, 11B) ermittelt
wird.

11. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass bei einer Geradeausfahrt, bei
der der Lenkwinkel des mindestens einen lenkbaren
Laufwerks (10A, 10B, 11A, 11B) im Wesentlichen null
ist, der Gesamtvolumenstrom (Q) zu gleichen Teilen
in die Teilvolumenstréme (Q,, Q,, Q3, Q) fir die ver-
stellbaren Hydraulikmotoren (15, 16, 17, 18) aufge-
teilt wird.

12. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass bei einer Kurvenfahrt, bei der
der Lenkwinkel des mindestens einen lenkbaren
Laufwerks (10A, 10B, 11A, 11B) nicht null ist, der
Gesamtvolumenstrom (Q) in die Teilvolumenstréme
(Q4, Q,, Q4, Q) flr die verstellbaren Hydraulikmoto-
ren (15, 16, 17, 18) in Abhangigkeit von dem Kurven-
radius (r) des jeweiligen Laufwerks (10A, 10B, 11A,
11B) aufgeteilt wird.

13. Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Baumaschine mehrere Lenkmo-
di vorsieht, wobei die Steuereinrichtung (28) derart
konfiguriert ist, dass aus dem Gesamtvolumenstrom
(Q) fur jeden verstellbaren Hydraulikmotor (15, 16,
17, 18) ein Teilvolumenstrom (Q1, Q2, Q3, Q4) in Ab-
hangigkeit von dem Lenkmodus ermittelt wird.

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass die Lenkwinkel der
lenkbaren Laufwerke (10A, 10B, 11A, 11B) derart ein-
gestellt werden, dass sich die Verlangerungen von
senkrecht auf den lenkbaren Laufwerken stehenden
Achsen in einem Momentanpol (P) schneiden.

15. Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis
14, dadurch gekennzeichnet, dass die Baumaschi-
ne in Arbeitsrichtung ein lenkbares vorderes rech-
tes Laufwerk (10B) und ein lenkbares vorderes lin-
kes Laufwerk (10A) und ein lenkbares hinteres rech-
tes Laufwerk (11B) und ein lenkbares hinteres linkes
Laufwerk (11A) aufweist, wobei ein vorderer rechter
Hydraulikmotor (15) dem vorderen rechten Laufwerk
und ein vorderer linker Hydraulikmotor (16) dem vor-
deren linken Laufwerk und ein hinterer rechter Hy-
draulikmotor (17) dem hinteren rechten Laufwerk und
ein hinterer linker Hydraulikmotor (18) dem hinteren
linken Laufwerk zugeordnet sind.

16. Verfahren nach Anspruch 15, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Gesamtvolumenstrom (Q)
von Hydraulikflissigkeit fir den vorderen, rechten
und linken Hydraulikmotor (15, 16) und den hinteren,
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rechten und linken Hydraulikmotor (17, 18) nur mit
einer Fahrantriebs-Hydraulikpumpe (19) bereitstellt
wird, oder der Gesamtvolumenstrom fur den vorde-
ren rechten Hydraulikmotor (15) und den vorderen
linken Hydraulikmotor (16) mit einer ersten Fahran-
triebs-Hydraulikpumpe (19) und der Volumenstrom
fur den hinteren rechten Hydraulikmotor (17) und den
hinteren linken Hydraulikmotor (18) mit einer zweiten
Fahrantriebs-Hydraulikpumpe (19') bereitstellt wird.

Es folgen 5 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen

Fig. 1
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