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Beschreibung

Stand der Technik

[0001] Im unterirdischen Rohrvortrieb sowie im Tun-
nelbau ist die Positionsbestimmung einer Vortriebs-
maschine von größter Wichtigkeit.

[0002] Aufgrund der im Boden befindlichen Kabel- 
und Leitungsnetze muss eine solche Maschine mit 
größter Genauigkeit gesteuert werden.

[0003] Da bei Kurvenpressungen eine einfache und 
vielfach praktizierte lasergestützte Vermessung, we-
gen der fehlenden optischen Gasse nicht möglich er-
scheint, wird hier zur Zeit eine relative Positionsbe-
rechnung mittels Kreiselkompass angewendet.

[0004] Diese Methode ist jedoch nur für horizontal 
gebogene Vortriebsstrecken zu verwenden, da viele 
Randbedingungen nicht erfasst und bewertet werden 
können.

[0005] Weiterhin sind durch die hierdurch entste-
henden Positionsfehler erhöhte Vermessungs- und 
Stillstandkosten erforderlich, welche einen Kurven-
vortrieb erheblich verteuern.

Aufgabenstellung

[0006] Aus diesem Grunde habe ich eine automati-
sche lasergestützte Vermessungsanlage für den 
Rohrvortrieb und den Tunnelbau entwickelt, welche 
die angeführten Nachteile nicht besitzt. Siehe Zeich-
nung.

Ausführungsbeispiel

[0007] Im Pressenschacht wird ein Laserleitstrahl 
installiert und in Höhe, Seite und Richtung optisch 
eingemessen.

[0008] Dieser wird vom Vermessungsrechner im-
mer auf die davor im Rohrstrang montierte Zieltafel 
ausgerichtet.

[0009] Durch Aneinanderreihung mehrerer Statio-
nen wird im Rohrstrang ein Polygonzug bis in die Ma-
schine aufgebaut.

[0010] Die entstandenen Winkel und Längen wer-
den durch den Vermessungsrechner automatisch ab-
gefragt und zur Positionsberechnung der Vortriebs-
maschine oder der Tunnelvortriebsmaschine heran-
gezogen.

[0011] Sollte sich nun die Position der Maschine von 
de Sollachse entfernen, so verändern sich auch die 
Winkel und Längen, wodurch diese Änderung am 
Steuerstand sofort angezeigt wird.

[0012] Durch diese automatisch wiederkehrende 
Positionsbestimmung wird zu jedem Zeitpunkt eine 
von der vorherigen Vermessung unabhängige Positi-
onsbestimmung der Maschine vorgenommen, wo-
durch alle Maschinenveränderungen dem Maschi-
nenfahrer angezeigt werden.

Patentansprüche

1.  Lasergestützte Vermessung und Positionsbe-
stimmung von Erdbau-, Tunnelbau- und Rohrvor-
triebsmaschinen für gerade Vortriebsstrecken, hori-
zontal gebogene Vortriebsstrecken, vertikal geboge-
ne Vortriebsstrecken sowie horizontal und vertikal 
gebogene Vortriebsstrecken. Die letzten werden 
auch Raumkurven genannt.

Es folgt ein Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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