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(57) Hauptanspruch: Verfahren zur Absicherung einer be-
weglichen Arbeitsstelle (12) auf einer Fahrbahn (10), insbe-
sondere einer mehrstreifigen Richtungsfahrbahn, bei wel-
chem mindestens eine zur Signalisierung der Arbeitsstel-
le (12) und/oder Teilsperrung der Fahrbahn (10) bestimm-
te Verkehrseinrichtung (16, 18), insbesondere eine fahr-
bare Absperrtafel (16), in einem vorgegebenen Fahrbahn-
bereich im Abstand von der Arbeitsstelle (12) und einem
dort befindlichen Arbeitsfahrzeug (14) angeordnet wird, wo-
bei die Fahrbewegungen des Arbeitsfahrzeugs (14) erfaf3t
werden, und die Verkehrseinrichtung (16, 18) mittels einer
elektronischen Steuereinheit (32) nach MaRgabe der Fahr-
bewegungen selbstfahrend im Abstand von dem Arbeits-
fahrzeug (14) mit diesem mitbewegt wird, dadurch gekenn-
zeichnet, dal die Fahrbewegungen des Arbeitsfahrzeugs
(14) in Wegschritten As; nach Betrag und Richtung aufge-
I6st erfal3t werden, dal die Wegschritte As; als Schrittfolge
speichert werden, und daR die Verkehrseinrichtung (16, 18)
entsprechend der Schrittfolge entlang dem Fahrweg (48)
des Arbeitsfahrzeugs (14) nachgefihrt wird.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine
Anordnung zur Absicherung einer beweglichen Ar-
beitsstelle auf einer Fahrbahn nach dem Oberbegriff
des Patentanspruchs 1 bzw. 15.

[0002] An StralRenarbeitsstellen von kirzerer Dauer,
die als Wanderbaustelle im flieBenden Verkehr ent-
lang einer Fahrbahn mehr oder weniger kontinuier-
lich fortbewegt werden, mul} der Verkehr gegebenen-
falls unter Fahrstreifenreduzierung durch den Bau-
stellenbereich geleitet werden, und es mussen ge-
eignete MalRlnahmen zum Schutz der Verkehrsteil-
nehmer und der Arbeitskrafte und Arbeitsmaschinen
ergriffen werden. Die daflir insbesondere auf mehr-
streifigen Richtungsfahrbahnen (Autobahnen) einge-
setzten fahrbaren Absperrtafeln sind in der Regel
auf Anhangern montiert und werden an einem ei-
gens als Sicherungsfahrzeug eingesetzten Arbeits-
fahrzeug am Ende einer Arbeitskolonne nachgezo-
gen, um den betreffenden Fahrstreifen quer abzu-
sperren und die Verkehrsteilnehmer Uber die Fahr-
streifensperrung mittels Licht- und Verkehrszeichen
zu informieren und zum Spurwechsel aufzufordern.
Erganzend werden in gréRerem Abstand Vorwarnta-
feln auf dem Standstreifen abgestellt und von Zeit zu
Zeit nachgeholt. Hierbei hat es sich jedoch gezeigt,
daR die genannten Verkehrseinrichtungen, insbeson-
dere die auf einer Fahrspur aufgestellten Absperr-
tafeln, haufig Ursache von Unféllen sind, bei denen
unaufmerksame Verkehrsteilnehmer nach milunge-
nen Ausweichversuchen mit der Absperrtafel bzw.
dem Sicherungsfahrzeug kollidieren oder gar Seri-
enunfalle auslésen, die sich bis in die Arbeitsstelle
der StralRenarbeiter ausbreiten. Neben dieser erheb-
lichen Gefédhrdung der Arbeitspersonen wird hierbei
auch als nachteilig empfunden, daf} fir das die Ab-
sperrtafel schleppende Arbeitsfahrzeug eine zusatz-
liche Arbeitskraft als Fahrzeugfiihrer erforderlich ist,
und daf aufgrund der haufigen unfallbedingten Zer-
stérung von Schleppfahrzeugen ein hoher Sachscha-
den entsteht.

[0003] Aus der DE 36 24 302 A1 ist ein gattungsge-
males Verfahren bekannt. Dort ist es vorgesehen,
dass einem Arbeitsfahrzeug, beispielsweise einer
Kehrmaschine, in vorbestimmtem Abstand ein fuhrer-
loses Sicherungsfahrzeug folgt, das eine Warnvor-
richtung tragt, um herannahende Fahrzeuge recht-
zeitig zu warnen. Das Sicherungsfahrzeug weist ei-
ne Sensorvorrichtung auf, die sich an einem Stra-
Renmarkierungsstreifen orientiert und die Lenkung
steuert. Eine Entfernungsmesseinrichtung mif3t den
Abstand zum Arbeitsfahrzeug und bewirkt, dal® das
Sicherungsfahrzeug dem Arbeitsfahrzeug in vorbe-
stimmtem Abstand folgt.

[0004] Die DE 41 33 882 A1 beschreibt ebenfalls ein
Verfahren zum selbsttatigen Nachfihren eines Fahr-
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zeugs auf der Spur eines vorausfahrenden Flhrungs-
fahrzeugs, wobei signifikante Heckbereiche des Fih-
rungsfahrzeugs mittels einer Fernsehkamera bildma-
Rig erfasst werden und durch Bildauswertung der
Seitenversatz des Fuhrungsfahrzeugs zur Langsrich-
tung des Fahrzeugs sowie der Abstand zwischen den
Fahrzeugen ermittelt und daraus der erforderliche
Lenkwinkel des Fahrzeugs berechnet wird.

[0005] Ausgehend hiervon liegt der Erfindung die
Aufgabe zugrunde, ein Verfahren und eine Anord-
nung der eingangs genannten Art dahingehend zu
verbessern, dal® der Arbeitsstellenbereich mit gerin-
gerem Aufwand und Kosten und unter Minderung des
Gefahrenrisikos insbesondere fur die StralRenarbeiter
abgesichert werden kann.

[0006] Diese Aufgabe wird nach der Erfindung durch
die jeweilige Merkmalskombination der Patentan-
spriche 1 und 15 geldst. Vorteilhafte Ausgestaltun-
gen und Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich
aus den abhangigen Ansprichen.

[0007] Vorteilhafterweise kénnen die Fahrbewegun-
gen mittels eines inkrementalen PositionsmefRsys-
tems durch fortlaufende Messung fahrspezifischer
Kenngréflen des Arbeitsfahrzeugs wie Lenkwinkel
und Radumdrehungen erfal3t werden. Alternativ oder
erganzend ist es auch mdéglich, da die Fahrbewe-
gungen mittels eines satellitengestutzten Positions-
meRsystems fortlaufend in geographischen Koordi-
naten bestimmt werden. Eine Mdglichkeit zur Erfas-
sung der Fahrbewegungen als relative Positionsan-
derungen besteht auch darin, dafl der gegenseitige
Abstand des Arbeitsfahrzeugs und der Verkehrsein-
richtung mittels eines Entfernungsmef3systems, ins-
besondere eines Laser-Abstands-Mel3systems oder
einer Entfernungsbildkamera, gemessen wird. Des
weiteren kénnen die Fahrbewegungen auch mittels
eines Systems zur Bildaufnahme und Bildverarbei-
tung durch Auswertung von Umgebungsbildfolgen er-
falt werden. In diesem Fall lassen sich aus Bildpunkt-
trajektorien in den Umgebungsbildfolgen Positions-
anderungen des Arbeitsfahrzeugs ermitteln und ge-
gebenenfalls mit gespeicherten Fahrbahndaten ab-
gleichen.

[0008] Zur Einhaltung eines vorgegebenen Ab-
stands ist es von Vorteil, wenn aquidistante Weg-
schritte als Schrittfolge gespeichert werden, und
wenn die Verkehrseinrichtung entsprechend der
Schrittfolge in einem durch eine vorgegebene Schrit-
tanzahl bestimmten Abstand schrittweise mit dem Ar-
beitsfahrzeug mitgefihrt wird. Um den Ausgangszu-
stand einzunehmen, kann die Verkehrseinrichtung
vorzugsweise mittels des Arbeitsfahrzeugs an ei-
nem Ausgangspunkt der Fahrbahn abgestellt und an-
schlielfend das Arbeitsfahrzeug bei stehender Ver-
kehrseinrichtung um eine vorgegebene Wegstrecke
weiterbewegt werden, um sodann die Verkehrsein-
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richtung mit einem entsprechenden Schrittversatz
gemal der sequentiellen Schrittfolge fortzubewegen.

[0009] Weiterist es von Vorteil, wenn durch die Steu-
ereinheit in Abhangigkeit von den Fahrbewegungen
des Arbeitsfahrzeugs Fahrbefehle zur Aufrechterhal-
tung eines vorgewahlten gegenseitigen Bahnabstan-
des des Arbeitsfahrzeugs und der Verkehrseinrich-
tung erzeugt werden, und wenn die Fahrbefehle von
der an dem Arbeitsfahrzeug angeordneten Steuer-
einheit Uber eine Datenlbertragungsstrecke drahtlos
an die Verkehrseinrichtung tbermittelt werden. Damit
kdnnen wertvolle Bauteile vergleichsweise geschitzt
an dem Arbeitsfahrzeug im Abstand von der einer
héheren Unfallgefahr ausgesetzten Verkehrseinrich-
tung angeordnet werden.

[0010] Vorteilhafterweise wird die Fahrposition der
Verkehrseinrichtung durch bildliche Erfassung und
Auswertung der fahrbahnbezogenen Umgebungssi-
tuation Uberwacht und vorzugsweise durch die Steu-
ereinheit zur Einhaltung einer Sollposition kompensa-
torisch beeinfluft. In dieser Hinsicht ist es von beson-
derem Vorteil, wenn die Lateralposition der Verkehrs-
einrichtung bezuglich der Fahrbahn mittels eines auf
Fahrbahnbezugspunkte wie Markierungslinien, Leit-
planken und Leitpfosten ansprechenden Seitenorien-
tierungssystems Uberwacht und durch Querfahrbe-
wegungen der Verkehrseinrichtung an eine Sollposi-
tion angeglichen wird. Beim Auftreten kritischer Fahr-
zusténde, insbesondere bei Detektion eines im na-
heren Fahrbereich befindlichen Hindernisses, sollte
die Verkehrseinrichtung durch eine Notausschaltung
selbttatig angehalten werden.

[0011] Zur Vorwarnung der Verkehrsteilnehmer und
Arbeitskréfte in kritischen Situationen ist es auch von
Vorteil, wenn die Anndherung von StralRenfahrzeu-
gen an die Verkehrseinrichtung mittels eines Nahe-
rungssensors erfafdt wird, und wenn bei Unterschrei-
ten eines vorgegebenen Abstandes ein akustisches
und/oder optisches Warnsignal von einem Signalge-
ber an der Verkehrseinrichtung und an dem Arbeits-
fahrzeug abgegeben wird.

[0012] Vorteilhafterweise werden mehrere Ver-
kehrseinrichtungen, insbesondere eine fahrbare Ab-
sperrtafel und eine oder mehrere Vorwarntafeln, in
vorgegebenen Abstanden voneinander mit dem Ar-
beitsfahrzeug gestaffelt mitbewegt, wobei die gegen-
seitigen Abstande gegebenenfalls unter Beriicksichti-
gung der aktuellen Verkehrssituation mittels der elek-
tronischen Steuereinheit eingestellt werden kénnen.

[0013] Im Hinblick auf eine Anordnung wird die ein-
gangs genannte Aufgabe dadurch geldst, dal3 ein
MeRsystem zur Erfassung der Fahrbewegungen des
Arbeitsfahrzeugs, eine fernsteuerbare Fahreinrich-
tung zur selbstfahrenden Bewegung der Verkehrs-
einrichtung entlang der Fahrbahn und eine elektro-
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nische Steuereinheit zur Steuerung der Fahreinrich-
tung nach MaRgabe der erfaliten Fahrbewegungen
des Arbeitsfahrzeugs vorgesehen sind.

[0014] Im folgenden wird die Erfindung anhand eines
in der Zeichnung in schematischer Weise dargestell-
ten Ausfihrungsbeispiels néher erlautert. Es zeigen:

[0015] Fig. 1 eine Anordnung zur Absicherung einer
beweglichen Arbeitsstelle auf einer Fahrbahn in einer
teilweise unterbrochenen Draufsicht;

[0016] Fig. 2 ein Schema der Wegschrittfolge eines
Arbeitsfahrzeugs und einer im Abstand davon befind-
lichen fahrbaren Absperrtafel in der Anordnung nach
Fig. 1; und

[0017] Fig. 3 ein Blockschaltbild der steuerungsrele-
vanten Teile der Anordnung nach Fig. 1.

[0018] Die in der Zeichnung dargestellte Anordnung
dient zur Absicherung einer an einer Fahrbahn 10 in
Verkehrsrichtung kontinuierlich fortbewegten Arbeits-
stelle 12. Ein im Bereich der Arbeitsstelle 12 befind-
liches Arbeitsfahrzeug 14 ist zur Fernsteuerung von
Verkehrseinrichtungen ausgeriistet, welche als fahr-
bare Absperrtafel 16 und fahrbare Vorwarntafel 18
ausgebildet sind und gestaffelt im Abstand von dem
Arbeitsfahrzeug 14 mit diesem mitbewegt werden.
Mit der auf dem Seitenstreifen 20 der Fahrbahn 10
angeordneten Vorwarntafel 18 sollen die in Strallen-
fahrzeugen 22 sich anndhernden Verkehrsteilnehmer
vor der Arbeitsstelle 12 vorgewarnt werden, wahrend
die Absperrtafel 16 den rechten Fahrstreifen 24 der
Fahrbahn 10 quer absperrt und die Verkehrsteilneh-
mer zum Uberwechseln auf den linken Fahrstreifen
26 veranlassen soll.

[0019] Zurferngesteuerten Mitfiihrung der Verkehrs-
einrichtungen 16, 18 ist auf dem Arbeitsfahrzeug 14
eine Steuereinrichtung 28 angeordnet, welche ein
PositionsmeRsystem 30, eine durch einen Rechner
gebildete elektronische Steuereinheit 32 und einen
Sende-Empfanger 34 umfal’t (Fig. 3). An den Ver-
kehrseinrichtungen 16, 18 ist jeweils eine Fahrein-
richtung 38 vorgesehen, welche mit der Steuerein-
richtung 28 des Arbeitsfahrzeuges 14 Uber eine zur
bidirektionalen Datenlbertragung geeignete Funk-
strecke 36 gekoppelt ist, und welche einen Sende-
Empfanger 40, eine Steuerungsstufe 42 und eine
Sensoreinheit 44 aufweist.

[0020] Um die Verkehrseinrichtungen 16, 18 in dem
vorgesehenen Abstand selbstfahrend mit dem Ar-
beitsfahrzeug 14 zu koppeln, werden dessen Fahrbe-
wegungen fortlaufend mittels des PositionsmeRsys-
tems 30 erfal3t. Dies erfolgt dadurch, dal in zeitlich
aufeinanderfolgenden Zyklen der Lenkwinkel und die
Radumdrehungen des Arbeitsfahrzeugs 14 gemes-
sen werden und unter Bertcksichtigung weiterer fahr-
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zeugspezifischer Kenngrofien wie Radstand und Rei-
fendurchmesser in eine auf den jeweils zuruckliegen-
den Zyklus bezogene inkrementale Positionsande-
rung umgerechnet werden. Grundsatzlich ist es auch
moglich, die Fahrbewegungen bzw. Positionsande-
rungen durch ein satellitengestitztes Positionsmel3-
system (GPS) zu erfassen. Als weitere Mdéglichkeit
kommt ein Bildverarbeitungssystem in Betracht, wel-
ches aus Verschiebungen von fahrbahnfesten Bild-
bezugspunkten in mittels einer Videokamera aufge-
nommenen Umgebungsbildfolgen Positionsanderun-
gen ermittelt. In jedem Fall kdnnen bei inkremen-
tal bestimmten Positionsénderungen die erhaltenen
Positionsdaten mit Fahrbahndaten, die als digitale
Strallenkarte gespeichert sind, abgeglichen werden.
Denkbar ist es schlieBlich auch, relative Positions-
anderungen zwischen dem Arbeitsfahrzeug 14 und
den Verkehrseinrichtungen 16, 18 durch Messungen
des gegenseitigen Abstandes beispielsweise mittels
eines Laser-AbstandsmeRsystems oder einer Entfer-
nungsbildkamera zu erfassen.

[0021] Aus den zyklisch erfal3ten Fahrzeugpositio-
nen des Arbeitsfahrzeugs 14 werden in der Steuer-
einheit 32 Wegschritte 46 (A §;) des Fahrwegs 48 (s)
gebildet (siehe Fig. 2), wobei die Wegschritte vekto-
riell nach Betrag und geographischer Richtung oder
Richtungsanderung beziglich des vorhergehenden
Schrittes bestimmt sind. Diese Wegschritte werden
sodann als lineare Schrittkette bzw. Schrittfolge in ei-
nem Schittprogramm gespeichert, gemal welchem
die nachgeordneten Verkehrseinrichtungen 16, 18
vorwartsbewegt werden. Hierflr generiert die Steuer-
einheit 32 flir jeden Fahrschritt A §; Fahrbefehle, wel-
che nach Ubermittlung iiber die Dateniibertragungs-
strecke 36 durch die Fahreinrichtung 38 in einen ent-
sprechenden Wegschritt der Verkehrseinrichtung 16,
18 umgesetzt werden. Dabei kann ein vorgegebe-
ner Abstand zwischen dem Arbeitsfahrzeug 14 und
einer Verkehrseinrichtung 16, 18 dadurch eingehal-
ten werden, daf} dquidistante Wegschritte als Wegfol-
ge gespeichert werden, und daf} die Verkehrseinrich-
tung 16 bei jedem Wegschritt des Arbeitsfahrzeugs
14 in einem durch eine vorgegebene Schrittanzahl n
(n =5 in Fig. 2) bestimmten Abstand zur Ausfiihrung
entsprechender vorangegangener Wegschritte AS
veranlalBt bzw. angesteuert wird. Zur Einnahme des
Ausgangszustandes wird die Verkehrseinrichtung 16
an einem vorgesehenen Ausgangspunkt der Fahr-
bahn 10 abgestellt und in der gewlinschten Relativ-
lage, beispielsweise mit Seitenversatz, zu dem Ar-
beitsfahrzeug 14 orientiert. Anschlielend wird das
Arbeitsfahrzeug bei zunachst stehender Verkehrsein-
richtung 16 um eine bestimmte Schrittzahl entspre-
chend einem vorgesehenen Abstand in eine Folge-
position gefahren, ab welcher die beiden Fahrzeuge
14, 16 bzw. 14, 18 gekoppelt bewegt werden.

[0022] Da Positionierfehler sich in der Bewegung der
Verkehrseinrichtungen 16, 18 im Zuge der Schritt-

477

folge summieren wirden, ist es vorgesehen, mit-
tels der Sensoreinheit 44 erfalite Positionsabwei-
chungen durch entsprechende Fahrbefehle an die
Fahreinheit 38 zu kompensieren. Dies kann entwe-
der lokal durch eine Uberlagerte Steuerungsroutine
in der Steuerungsstufe 42 erfolgen, oder aber mit-
telbar durch Ubertragung der Positionsdaten an die
Steuereinheit 32 und entsprechende Korrektur der zu
sendenden Fahrbefehle. Insbesondere wird die Late-
ralposition der Verkehrseinrichtung 16, 18 bezuglich
des Fahrbahnrandes Uberwacht, wobei die Sensor-
einheit 44 den Querabstand beziiglich fahrbahnfes-
ter Bezugspunkte wie Leitplanken 50 oder Mittellini-
en 56 erfaldt. Ein weiterer Sensor kann zur Detektion
von im naheren Fahrbereich befindlichen Hindernis-
sen vorgesehen sein. Schlieldlich ist es auch zweck-
mafig, Strallenfahrzeuge 22 hinsichtlich eines kriti-
schen Abstandes zu Uberwachen und gegebenen-
falls mittels eines Signalgebers 52 vorzuwarnen, wo-
bei vorteilhafterweise ein korrespondierendes Warn-
signal durch einen weiteren Signalgeber 54 an dem
Arbeitsfahrzeug 14 zur Warnung der an der Arbeits-
stelle befindlichen Personen ausgelost wird.

[0023] Zusammenfassend ist festzuhalten: Die Erfin-
dung betrifft ein Verfahren und eine Anordnung zur
Absicherung einer beweglichen Arbeitsstelle 12 auf
einer mehrstreifigen Richtungsfahrbahn 10. Zur Si-
gnalisierung der Arbeitsstelle und/oder Teilsperrung
der Fahrbahn sind eine fahrbare Absperrtafel 16 und
eine Vorwarntafel 18 als Verkehrseinrichtungen in
einem vorgegebenen Fahrbahnbereich im Abstand
von der Arbeitsstelle 12 und einem dort befindlichen
Arbeitsfahrzeug 14 angeordnet. Um die Verkehrs-
einrichtung 16, 18 selbsttatig mit dem Arbeitsfahr-
zeug 14 mitfGhren zu kénnen, ist ein Meflsystem 30
zur Erfassung der Fahrbewegungen des Arbeitsfahr-
zeugs 14, eine fernsteuerbare Fahreinrichtung 38 zur
selbstfahrenden Bewegung der Verkehrseinrichtung
16, 18 und eine elektronische Steuereinheit 32 zur
Steuerung der Fahreinrichtung 38 nach Malgabe der
erfaldten Fahrbewegungen vorgesehen.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur Absicherung einer beweglichen
Arbeitsstelle (12) auf einer Fahrbahn (10), insbe-
sondere einer mehrstreifigen Richtungsfahrbahn, bei
welchem mindestens eine zur Signalisierung der Ar-
beitsstelle (12) und/oder Teilsperrung der Fahrbahn
(10) bestimmte Verkehrseinrichtung (16, 18), insbe-
sondere eine fahrbare Absperrtafel (16), in einem vor-
gegebenen Fahrbahnbereich im Abstand von der Ar-
beitsstelle (12) und einem dort befindlichen Arbeits-
fahrzeug (14) angeordnet wird, wobei die Fahrbewe-
gungen des Arbeitsfahrzeugs (14) erfal3t werden, und
die Verkehrseinrichtung (16, 18) mittels einer elektro-
nischen Steuereinheit (32) nach MalRgabe der Fahr-
bewegungen selbstfahrend im Abstand von dem Ar-
beitsfahrzeug (14) mit diesem mitbewegt wird, da-
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durch gekennzeichnet, dal} die Fahrbewegungen
des Arbeitsfahrzeugs (14) in Wegschritten As; nach
Betrag und Richtung aufgeltst erfal3t werden, daly
die Wegschritte As; als Schrittfolge speichert werden,
und daR die Verkehrseinrichtung (16, 18) entspre-
chend der Schrittfolge entlang dem Fahrweg (48) des
Arbeitsfahrzeugs (14) nachgefihrt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dal die Fahrbewegungen mittels eines in-
krementalen PositionsmeRsystems (30) durch fort-
laufende Messung fahrspezifischer Kenngréfen des
Arbeitsfahrzeugs (14) wie Lenkwinkel und Radum-
drehungen erfallt werden.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dall die Fahrbewegungen mittels
eines satellitengestitzten Positionsmelsystems (30)
durch fortlaufende geografische Koordinatenbestim-
mungen erfal’t werden.

4. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dal® die Fahrbewegungen mittels eines
Entfernungsmefisystems, insbesondere eines Laser-
AbstandmeRsystems oder einer Entfernungsbildka-
mera, durch Messung des gegenseitigen Abstandes
des Arbeitsfahrzeugs (14) und der Verkehrseinrich-
tung (16, 18) als relative Positionsanderung erfaf3t
werden.

5. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dal} die Fahrbewegungen mittels ei-
nes Systems zur Bildaufnahme und Bildverarbeitung
durch Auswertung von Umgebungsbildfolgen erfallt
werden.

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dal® aus Bildpunkttrajektorien in den Um-
gebungsbildfolgen Positionsanderungen des Arbeits-
fahrzeugs (14) ermittelt werden.

7. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, daR dquidistante Wegschritte As; als
Schrittfolge gespeichert werden, und dal} die Ver-
kehrseinrichtung (16, 18) entsprechend der Schritt-
folge in einem durch eine vorgegebene Schrittanzahl
n bestimmten Abstand n-As; schrittweise mit dem Ar-
beitsfahrzeug (14) mitgeflhrt wird.

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dal} die Verkehrseinrich-
tung (16, 18) vorzugsweise mittels des Arbeitsfahr-
zeugs (14) an einem Ausgangspunkt der Fahrbahn
(10) abgestellt wird, daf’ das Arbeitsfahrzeug (14) bei
stehender Verkehrseinrichtung (16, 18) um eine vor-
gegebene Wegstrecke weiterbewegt wird, und daf®
anschlieBend die Verkehrseinrichtung (16, 18) ent-
sprechend den als lineare Schrittfolge fortlaufend ge-
speicherten Fahrbewegungen des Arbeitsfahrzeugs
(14) fortbewegt wird.
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9. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dal} durch die Steuerein-
heit (32) in Abhéngigkeit von den Fahrbewegungen
des Arbeitsfahrzeugs (14) Fahrbefehle zur Aufrecht-
erhaltung eines vorgewahlten gegenseitigen Bahn-
abstandes des Arbeitsfahrzeugs (14) und der Ver-
kehrseinrichtung (16, 18) erzeugt werden, und daf}
die Fahrbefehle von der an dem Arbeitsfahrzeug (14)
angeordneten Steuereinheit (32) Uber eine Daten-
Ubertragungsstrecke (34, 36, 40) drahtlos an die Ver-
kehrseinrichtung (16, 18) tGbermittelt werden.

10. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis
9, dadurch gekennzeichnet, dal3 die Fahrposition
der Verkehrseinrichtung (16) durch bildliche Erfas-
sung und Auswertung der fahrbahnbezogenen Um-
gebungssituation Gberwacht und vorzugsweise durch
die Steuereinheit (32) zur Einhaltung einer Sollpositi-
on kompensatorisch beeinflu3t wird.

11. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, dal} die Lateralposition
der Verkehrseinrichtung (16, 18) beziglich der Fahr-
bahn (10) mittels eines auf Fahrbahnbezugspunkte
wie Markierungslinien (56), Leitplanken (50) und Leit-
pfosten ansprechenden Seitenorientierungssystems
(44) Gberwacht und durch Querfahrbewegungen der
Verkehrseinrichtung (16, 18) an eine Sollposition an-
geglichen wird.

12. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dal® die Verkehrseinrich-
tung (16, 18) beim Auftreten kritischer Fahrzustande,
insbesondere bei Detektion eines im naheren Fahr-
bereich befindlichen Hindernisses, durch eine Not-
ausschaltung selbsttatig angehalten wird.

13. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, daR die Anndherung von
StraRenfahrzeugen (22) an die Verkehrseinrichtung
(16, 18) mittels eines Naherungssensors (44) erfal3t
wird, und dald bei Unterschreiten eines vorgegebe-
nen Abstandes ein akustisches und/oder optisches
Warnsignal von einem Signalgeber (52, 54) an der
Verkehrseinrichtung (16, 18) und an dem Arbeitsfahr-
zeug (14) abgegeben wird.

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dal} mehrere Verkehrs-
einrichtungen, insbesondere eine fahrbare Absperr-
tafel (16) und eine oder mehrere Vorwarntafeln (18),
in vorgegebenen Abstanden voneinander mitdem Ar-
beitsfahrzeug (14) gestaffelt mitbewegt werden, wo-
bei die gegenseitigen Abstande gegebenenfalls un-
ter Beriicksichtigung der aktuellen Verkehrssituation
durch die elektronische Steuereinheit (32) eingestellt
werden.

15. Anordnung zur Absicherung einer beweglichen
Arbeitsstelle (12) auf einer Fahrbahn, insbesondere
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einer mehrstreifigen Richtungsfahrbahn, mit einem
an der Arbeitsstelle (12) befindlichen Arbeitsfahrzeug
(14) und mindestens einer in einem vorgegebenen
Fahrbahnbereich im Abstand von der Arbeitsstelle
(12) angeordneten Verkehrseinrichtung (16, 18) zur
Signalisierung der Arbeitsstelle (12) und/oder Teil-
sperrung der Fahrbahn (10), insbesondere einer fahr-
baren Absperrtafel, einem MelRsystem (30) zur Er-
fassung der Fahrbewegungen des Arbeitsfahrzeugs
(14), einer fernsteuerbaren Fahreinrichtung (38) zur
selbstfahrenden Bewegung der Verkehrseinrichtung
(16, 18) entlang der Fahrbahn (10) und einer elek-
tronischen Steuereinheit (32) zur Ansteuerung der
Fahreinrichtung (38) nach Malgabe der erfaldten
Fahrbewegungen des Arbeitsfahrzeugs (14), wobei
das Mefsystem dazu ausgebildet ist, die Fahrbewe-
gungen des Arbeitsfahrzeugs (14) in Wegschritten
As; nach Betrag und Richtung aufgeldst zu erfassen,
wobei die Wegschritte As; als Schrittfolge speichert
werden, und wobei die Verkehrseinrichtung (16, 18)
entsprechend der Schrittfolge entlang dem Fahrweg
(48) des Arbeitsfahrzeugs (14) nachfiihrbar ist.

16. Anordnung nach Anspruch 15, dadurch ge-
kennzeichnet, dall das MelRsystem als inkremen-
tales oder satellitengestiiztes Positionsmellsystem
(30) oder als Entfernungsmef3system oder als Bild-
verarbeitungssystem ausgebildet ist.

17. Anordnung nach Anspruch 15 oder 16, da-
durch gekennzeichnet, dal die Steuereinheit (32)
an dem Arbeitsfahrzeug (14) angeordnet und Uber
eine vorzugsweise bidirektional arbeitende Sender-
Empfanger-Einrichtung (34, 36, 38) drahtlos mit der
Verkehrseinrichtung (16, 18) verbunden ist.

18. Anordnung nach einem der Anspriche 15 bis
17, dadurch gekennzeichnet, dal} die Verkehrsein-
richtung (16, 18) eine Sensoreinheit (44) zur Bestim-
mung der 20 Istposition, insbesondere der fahrbahn-
bezogenen Lateralposition aufweist.

19. Anordnung nach einem der Anspriiche 15 bis
18, dadurch gekennzeichnet, dal3 an der Verkehrs-
einrichtung (16, 18) ein Naherungssensor (44) zur Er-
fassung sich annahernder Strallenfahrzeuge (22) an-
geordnet ist, und dall die Verkehrseinrichtung (16,
18) und das Arbeitsfahrzeug (14) optische und/oder
akustische Signalgeber (52, 54) zur Abgabe eines
durch den Naherungssensor (44) auslésbaren Vor-
warnsignals aufweisen.

Es folgt eine Seite Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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