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(57)  Die Erfindung sieht ein System und ein Verfah-
ren zur Steuerung mindestens eines Anbaugerats (18,
19) fir ein Winterdienststreufahrzeug, insbesondere ei-
ner Streueinrichtung (18), vor, wobei das System einen
Hilfsmotor (1) umfasst, der eine Hydraulikpumpe (3) an-
treibt, sowie mindestens einen mit der Hydraulikpumpe

FIG 2

System und Verfahren zur Steuerung von Anbaugeraten fiir Winterdienstfahrzeuge

(3) Uber Druckleitungen (7, 8, 9, 10) verbundenen Hy-
draulikmotor (4, 5, 6) zum Antreiben des mindestens ei-
nen Anbaugerats (18, 19). Es werden fiir den Betrieb des
Anbaugerats (18, 19) relevante Betriebsparameter er-
fasst und/oder festgelegt und die Drehzahl des Hilfsmo-
tors (1) abhangig von diesen Betriebsparametern auto-
matisch gesteuert.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein System und ein Ver-
fahren zur Steuerung von Anbaugerdten fir Winter-
dienststreufahrzeuge, insbesondere Streuvorrichtun-
gen.

[0002] Anbaugerdte fur Winterdienstfahrzeuge, wie
beispielsweise Streugerate an Winterdienststreufahr-
zeugen, werden mittels Hydraulikmotoren betrieben. Ein
Hydraulikmotor ist Giber Druckleitungen mit einer Hydrau-
likpumpe verbunden, wird durch von der Hydraulikpum-
pe gefordertes Hydraulikdl angetrieben und wandelt die
Energie des Hydraulikdls in mechanische (Bewegungs-)
Energie um. Die Hydraulikpumpe wird wiederum von ei-
nem vom Fahrzeugmotor verschiedenen Hilfsmotor, wie
beispielsweise einem Dieselmotor, einem Benzinmotor
oder einem Elektromotor angetrieben. Die Steuerung der
Leistung des Hydraulikmotors erfolgt mittels Ventilen, die
das von der Hydraulikpumpe geférderte Hydraulikél ent-
weder dem Hydraulikmotor zufiihren oder bei nicht be-
noétigter Leistung zuriick in einen Tank leiten.

[0003] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein
solches System zur Steuerung von Anbaugeraten an
Winterdienststreufahrzeugen zu verbessern.

[0004] Die Aufgabe wird durch ein System und ein Ver-
fahren gemafl den unabhangigen Anspriichen geldst.
Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildungen sind
in den davon abhangigen Anspriichen angegeben.
[0005] Ein erfindungsgemales System zur Steuerung
eines Anbaugerats fur ein Winterdienststreufahrzeug
umfasst die eingangs genannten Komponenten, namlich
insbesondere den Hilfsmotor, die von dem Hilfsmotor an-
getriebene Hydraulikpumpe und den Hydraulikmotor, der
Uber die Hydraulikpumpe mit Hydraulikfluid versorgt
wird.

[0006] Das erfindungsgemale System ist eingerich-
tet, die Drehzahl des Hilfsmotors abhangig von zumin-
dest einem Betriebsparameter, der fiir den Betrieb des
mindestens einen Anbaugerats relevant ist, automatisch
zu ermitteln und einzustellen, wobei die Betriebsparame-
ter einen oder mehrere der folgenden Parameter umfas-
sen: Streubreite, Streudichte von Salz, Streudichte von
Sole, Soleanteil und Fahrgeschwindigkeit des Fahr-
zeugs. Aus diesen Betriebsparametern kann namlich die
flr den Betrieb des Anbaugerats benétigte Leistung und
Olmenge des hydraulischen Systems bereits ohne zu-
satzliche eventuell schwierig zu erfassende Parameter,
beispielsweise des Hydrauliksystems, ermittelt werden,
da die bendtigten Drehzahlen, d.h. Schluckvolumina der
Hydraulikmotoren flr einen bestimmten Betriebszu-
stand, bekannt sind. Weiter ist das Schluckvolumen der
Hydraulikpumpe bekannt. Somit kann die bendtigte
Drehzahl des Hilfsmotors ermittelt und eingestellt wer-
den.

[0007] Vorzugsweise wird daher die Drehzahl des
Hilfsmotors unter Berticksichtigung der Schluckvolumina
der Hydraulikpumpe und des mindestens einen Hydrau-
likmotors ermittelt und eingestellt, wobei auRerdem die
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Drehzahl des mindestens einen Hydraulikmotors bertick-
sichtigt wird, die aufgrund der relevanten Betriebspara-
meter zum Antreiben des Anbaugeréts erforderlich ist.
Somit kann die Drehzahl des Hilfsmotors nur anhand von
im System ohnehin bekannten oder vorgegebenen Pa-
rametern geregelt werden, ohne dass zusatzliche, fur
den konventionellen Betrieb des Winterdienststreufahr-
zeugs nicht notwendige, Parameter ermittelt oder erfasst
werden mussen.

[0008] Im Gegensatz dazu lauft ein Hilfsmotor in kon-
ventionellen Systemen stets mit einer nicht veranderba-
ren konstanten Drehzahl und treibt dementsprechend ei-
ne Hydraulikpumpe mit konstanter Leistung an. Das An-
baugerat bendtigt jedoch nicht zu jedem Zeitpunkt die
volle Leistung, die durch den aufgebauten Druck der Hy-
draulikpumpe bereitgestellt wird. Daher ist erfindungs-
gemal die Drehzahl des Hilfsmotors auf den tatsachlich
bendtigten Wert einstellbar. Das heif’t, bei dem erfin-
dungsgemafen System lauft der Hilfsmotor miteiner ver-
anderlichen Drehzahl, die individuell ermittelt und einge-
stellt wird, und die demnach an sich verandernde Be-
triebsparameter angepasst werden kann.

[0009] Durch die leistungsgesteuerte Drehzahl des
Hilfsmotors verringert das erfindungsgemaRe System
die Gefahr einer Uberhitzung des Hydraulikéls, da stets
nur die fir den Betrieb des Anbaugerats benétigte Menge
Hydraulikél durch die Hydraulikpumpe geférdert wird.
Dariiber hinaus erzielt die Erfindung eine Larmverringe-
rung insbesondere bei Stillstand des Fahrzeugs, die sich
positiv auf die Umgebung auswirkt. Zudem bedeutet der
geringere Kraftstoffverbrauch aufgrund der angepassten
Drehzahl des Hilfsmotors auf der einen Seite eine Ver-
ringerung der Betriebskosten des Winterdienststreufahr-
zeugs und auf der anderen Seite eine Schonung der Um-
welt. SchlieRlich ist als Vorteil ein geringerer Verschleil
des Hilfsmotors zu nennen, da er haufig mit niedriger
Drehzahl lauft.

[0010] Als Anbaugeréte fiir ein Winterdienststreufahr-
zeug kommeninsbesondere eine Férdereinheit zum For-
dern von Streugut aus einem Streugutbehalter und eine
Streueinrichtung zum Verteilen des geférderten Streu-
guts auf einer zu bestreuenden Flache zum Einsatz. Bei
Einsatz im Winterdienst férdert beispielsweise ein For-
derband oder eine Férderschnecke Streusalz auf einen
Streuteller, der das Streusalz mittels einer rotierenden
Bewegung auf einer Fahrbahn verteilt, um die Gefahr
von Stralenglatte durch Schnee und Eis zu verringern.
[0011] Um das Streusalz mit Sole anfeuchten zu kén-
nen, kann als weiteres Anbaugerat oder als Komponente
eines Anbaugerats eine Solezufuhr vorgesehen sein.
Hierbei wird eine Pumpe mittels des Hilfsmotors lber
einen Hydraulikmotor angetrieben, die die Sole aus ei-
nem Tank zum geférderten Streusalz pumpt, so dass
Sole und Streusalz vor dem Verteilen auf die Fahrbahn
vermischt werden.

[0012] Wie erwahnt, wird die Drehzahl des Hilfsmotors
erfindungsgemafl abhangig von Betriebsparametern
des mindestens einen Anbaugerats automatisch ermit-
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telt und eingestellt. Die Betriebsparameter umfassen da-
bei einen oder mehrere der folgenden Parameter: Streu-
breite, Streudichte von Salz, Streudichte von Sole, So-
leanteil und Fahrgeschwindigkeit des Winterdienststreu-
fahrzeugs. Diese Parameter sind bereits aus der Steue-
rung des Anbaugeréts, wie beispielsweise eines Streu-
gerats, bekannt. Allein auf Basis dieser bekannten Werte
ist schon die Regulierung der Drehzahl des Hilfsmotors
maoglich. Es werden keine zusatzlichen Parameter durch
weitere eventuell teure Sensorsysteme, die beispielswei-
se das Hydrauliksystem Uberwachen, benétigt, obgleich
diese wie unten beschrieben zusatzlich zu den bekann-
ten Parametern aus der Steuerung des Anbaugerats fir
die Einstellung der Drehzahl des Hilfsmotors einsetzbar
sind.

[0013] Die Streubreite wird abhangig von der Stral3en-
breite oder allgemein der Breite der zu bestreuenden Fl&-
che beispielsweise vom Fahrer des Winterdienststreu-
fahrzeugs festgelegt. Um den Fahrer zu entlasten, kann
dies auch automatisch geschehen, indem beispielsweise
die Position des Fahrzeugs mittels GPS ermittelt wird
und durch Vergleich mit einer Datenbank, die Informa-
tionen Uber StraRen und Streckenabschnitte enthalt, ein-
gestellt werden.

[0014] Die einzustellende Streudichte von Salz oder
Sole wird von den Umgebungsverhaltnissen, wie bei-
spielsweise Temperatur, Luftfeuchtigkeit oder Straflen-
zustand beeinflusst, wobei die Streudichte von Sole bei
derreinen Flissigstreuung von Bedeutungist. Die Streu-
dichte kann wiederum manuell durch den Fahrer oder
automatisch eingestellt werden. Hierzu kann wieder ein
GPS-gestiitztes System zum Einsatz kommen, das an-
hand der Position des Winterdienststreufahrzeugs und
anhand von Wetterdaten die optimale Streudichte be-
stimmt. Die Wetterdaten kénnen zentral von einem Wet-
terdienst oder von Wetterstationen entlang der befahre-
nen Strecke bereitgestellt werden. Die ermittelten Para-
meter kdnnen dann zentral ausgewertet und an das Fahr-
zeug gesendet werden, oder die Auswertung der Daten
und die Ermittlung der Streudichte erfolgt im Fahrzeug
direkt.

[0015] Um den StralBenzustand zu ermitteln, kénnen
neben der manuellen Eingabe durch den Fahrer auch
StralRenzustandsensoren zum Einsatz kommen. Diese
ermitteln beispielsweise durch Infrarot- und/oder Mikro-
wellenstrahlung, ob die Stral3e nass, vereist oder trocken
ist und wie grof3 die Feuchtigkeitsmenge ist. Anhand die-
ser Informationen wird dann die Streudichte ermittelt.
[0016] Ein weiterer Parameter kann der Soleanteil,
d.h. der prozentuale Anteil von Sole in der Mischung aus
Streusalz und Sole sein. Streusalz wird zumeist nicht al-
leine, sondern in einer Mischung mit Sole auf die Stralle
ausgebracht. Dies dient zum einen der Anfeuchtung des
Streusalzes, um die Verteilung auf der Stralenoberfla-
che zu verbessern. Zum anderen wird die Tauwirkung
des Streusalzes durch das Mischen mit Sole verbessert.
Die Sole wird dabei abh&ngig von Parametern, die wie
oben beschrieben ermittelt oder eingestellt werden kén-
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nen, aus einem separaten Tank vor dem Streuen mit
dem Streusalz vermischt. Die Menge der Sole kann dabei
erhoht oder verringert werden, wobei Ublicherweise ein
Mischungsverhaltnis von 30 Gewichtsprozent Sole und
70 Gewichtsprozent Streusalz verwendet wird. Da hierfiir
ebenfalls Hydraulikmotoren betétigt werden, die mittels
einer Hydraulikpumpe angetrieben werden, kann die
Drehzahl des Hilfsmotors an die Menge der Sole ange-
passt werden.

[0017] Ein weiterer Parameter, der fir die Ermittlung
und Einstellung der Drehzahl des Hilfsmotors erfasst
wird, ist die Fahrgeschwindigkeit des Winterdienststreu-
fahrzeugs. Je schneller das Fahrzeug unterwegs ist, de-
sto mehr Leistung wird von den Anbaugeraten eingefor-
dert und dementsprechend héher muss die Leistung des
Hilfsmotors sein. Wenn bei einem Stillstand des Winter-
dienststreufahrzeugs, beispielsweise an einer roten Am-
pel, das Anbaugerat ebenfalls stillstehen oder zumindest
langsamer laufen soll, kann die Drehzahl des Hilfsmotors
entsprechend reduziert werden, was zu einer Reduzie-
rung von Larm und Kraftstoffverbrauch fiihrt. Bei schnel-
lerer Fahrt des Winterdienststreufahrzeugs kann dem-
entsprechend die Drehzahl des Hilfsmotors erhoht wer-
den, um ausreichend hydraulische Energie fir die An-
baugerate bereitzustellen.

[0018] Das System umfasst vorzugsweise eine Refe-
renztabelle, in der zu verschiedenen Konstellationen von
Anbaugeraten und Betriebsparametern die zugehdrige
bendtigte Drehzahl fur den Hilfsmotor hinterlegt ist. Auf
diese Weise kann die Drehzahl des Hilfsmotors sehr ein-
fach gesteuert werden. Die Werte in der Referenztabelle
kénnen beispielsweise auf empirisch gewonnenen Wer-
ten beruhen.

[0019] In einer vorteilhaften Ausgestaltung der Erfin-
dung ist das System eingerichtet, die Drehzahl des Hilfs-
motors hoher als die fiir den Betrieb des mindestens ei-
nen Anbaugerats erforderliche Drehzahl zu wahlen und
Uberschissiges Hydraulikdlin einen Tank zu férdern. Um
unvorhersehbare Leistungsspitzen des Anbaugerats ab-
zufangen, wird zu der aus den Betriebsparametern er-
mittelten Drehzahl des Hilfsmotors ein Sicherheitsauf-
schlag gewahlt. Dadurch lauft auch die Hydraulikpumpe
mit erhdhter Drehzahl und férdert so zusatzliches Hy-
draulikdl. Soweit dieses nicht benétigt wird, wird es in
den Tank zurlick geférdert. Durch diesen Sicherheitsauf-
schlag ist gewahrleistet, dass dem Hydraulikmotor des
Anbaugerats immer genligend hydraulischer Druck zur
Verfligung steht.

[0020] Nach einem Stillstand des Anbaugerats kann
es vorkommen, dass zum Anlaufen mehr Druck als zum
Betrieb bendtigt wird. Deshalb ist das System vorzugs-
weise eingerichtet, die Drehzahl des Hilfsmotors nach
einem Stillstand des Anbaugerats kurzzeitig héher als
die aus den Betriebsparametern ermittelte Drehzahl zu
wahlen. Dadurch steht dem Hydrauliksystem auch nach
einem Stillstand gentigend Druck zur Verfligung, und es
werden eventuelle Anlaufprobleme, beispielsweise einer
Forderschnecke, verhindert.
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[0021] In einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung
kann vorgesehen sein, die Drehzahl des Hilfsmotors zu
erfassen. Durch ein Messen der Drehzahl des Hilfsmo-
tors kann eine mogliche Motordriickung des Hilfsmotors
erkannt werden. In diesem Fall ist die Drehzahl des Hilfs-
motors zu niedrig und liefert nicht gentigend hydraulische
Energie fiir den Betrieb des Anbaugerats. Die Drehzahl
des Hilfsmotors kann dann angehoben werden. Hierzu
ist es unter Umstanden erforderlich, die Leistungsanfor-
derung der Anbaugerate zu reduzieren, bis der Hilfsmo-
tor wieder die Drehzahl im Arbeitsbereich erreicht hat.
Daraufhin kann dann die Drehzahl in einen héheren Be-
reich angehoben werden, um die Hydraulikmotoren mit
ausreichend Leistung zu versorgen.

[0022] Weiter kann vorgesehen sein, die Drehzahl des
zumindest einen Hydraulikmotors zu erfassen, so dass
ein méglicher Olmangel durch eine zu niedrige Drehzahl
des Hydraulikmotors erkannt werden kann.

[0023] Im Folgenden wird die Erfindung beispielhaft
anhand der begleitenden Zeichnungen beschrieben.
Darin zeigen:

Figur 1 eine vereinfachte, schematische Darstellung
eines Hilfsmotors mit einer Steuerung und Hydrau-
likmotoren und

Figur 2 eine schematische Darstellung der elektri-
schen und hydraulischen Komponenten eines Win-
terdienststreufahrzeugs zur Steuerung der Anbau-
gerate.

[0024] In Figur 1 ist die Anordnung eines Hilfsmotors
1 sowie einer angeschlossenen Steuerung 2 mit zwei
Hydraulikmotoren 4, 5 vereinfacht dargestellt. Die Steue-
rung 2 regelt die Drehzahl des Hilfsmotors 1, beispiels-
weise eines Dieselmotors, eines Benzinmotors oder ei-
nes Elektromotors, indem sie Sollwerte sowie Istwerte
und Betriebsparameter verarbeitet und daraus die Dreh-
zahlfurden Hilfsmotor 1 ermittelt. Um die ermittelte Dreh-
zahl an den Hilfsmotor 1 ibertragen zu kénnen, ist der
Hilfsmotor 1 Gber eine elektrische Verbindung 16 mit der
Steuerung 2 verbunden.

[0025] Der Hilfsmotor 1 treibt eine Hydraulikpumpe 3
an, die Uber eine Druckleitung 7 Hydraulikél zu Hydrau-
likmotoren 4, 5 leitet. Die Hydraulikmotoren 4, 5 treiben
jeweils ein Anbaugerat, wie beispielsweise eine Streu-
einrichtung, an. Uber die Verbindung 12 bekommt die
Steuerung 2 eine Rickmeldung vom Hilfsmotor 1 tber
dessen momentane Drehzahl, die neben den weiteren
Betriebsparametern bei der Ermittlung der Drehzahl des
Hilfsmotors 1 miteinbezogen werden kann.

[0026] Das in Figur 2 dargestellte Funktionsschema
zeigt die fUr die Steuerung der Anbaugerate eines Win-
terdienststreufahrzeugs wichtigsten elektrischen und hy-
draulischen Komponenten. Bevor das Winterdienst-
streufahrzeug seinen Dienst aufnimmt, wird eine Pro-
grammierung des Betriebs der Anbaugerate vorab auf
einem Computer 30 mittels einer Software vorgenom-
men. Hierbei kénnen schon einige flr den Betrieb des
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Winterdienststreufahrzeugs relevante Betriebsparame-
ter vorab festgelegt werden. Die Ergebnisse der Pro-
grammierung werden dann auf einer Speicherkarte 31,
zum Beispiel einer Compact Flash-Card, gespeichert,
um sie an die Steuerung 2 des Winterdienststreufahr-
zeugs Ubertragen zu kénnen. Die Speicherkarte 31 wird
dazu in eine Bedieneinheit 29 eingelegt und von dieser
ausgelesen. Die Bedieneinheit 29 ist auBerdem dazu
vorgesehen, dass ein Bediener, beispielsweise der Fah-
rer, Uber eine Tastatur selbst Einstellungen vornehmen
kann.

[0027] DieBedieneinheit29kann iiber einen CAN-Bus
(Controller Area Network) 28 vorzugsweise trennbar mit
der Steuerung 2 des Fahrzeugs verbunden sein. Die
Steuerung 2 erhalt auf diese Weise die vorprogrammier-
ten Einstellungen, die auf der Speicherkarte 31 gespei-
chert sind, sowie gegebenenfalls Eingaben, die der Fah-
rer Uber die Bedieneinheit 29 tatigt. Diese Angaben be-
stimmen die Sollwerte SW fiir die anzusteuernden An-
baugeréate des Fahrzeugs. Manuelle Eingaben des Fah-
rers kdnnen zum Beispiel die Angabe der Streudichte
oder der Streubreite sein, sofern diese Parameter nicht
automatisch ermittelt werden.

[0028] Das in Figur 2 dargestellte Funktionsschema
eines Winterdienstfahrzeugs umfasst einen Streugutbe-
halter 20, der Streugut, wie zum Beispiel Salz, aufneh-
men kann. Aus dem Streugutbehélter 20 wird das Streu-
gut mittels einer Férderschnecke 19 in Richtung einer
Streueinrichtung 18, wie beispielsweise einem rotieren-
den Streuteller, befoérdert. Um die Auftauwirkung des zu
streuenden Salzes zu verbessern, wird diesem vor dem
Verteilen auf der StralRenoberflache Sole zugefihrt. Die
Sole gelangt aus Soletanks 21 iber eine Leitung 22 mit
einem Ventil 23 und eine Pumpe zu der Streueinrichtung
18. Die Streueinrichtung 18, die Férderschnecke 19 und
die Solepumpe werden jeweils von Hydraulikmotoren 4,
5, 6 angetrieben. Die hierfir bendtigte hydraulische En-
ergie wird von dem Hilfsmotor 1 erzeugt.

[0029] Der Hilfsmotor 1 treibt dazu eine Hydraulikpum-
pe 3 an, die Uber eine hydraulische Druckleitung 7 Hy-
draulikdl zu einer hydraulischen Proportionalregeleinheit
26 fordert. Diese teilt den Hydraulikstrom auf drei Druck-
leitungen 8, 9, 10 auf, die zu den Hydraulikmotoren 4, 5,
6 der jeweiligen Anbaugerate flihren. Dabei erfolgt der
Antrieb der Forderschnecke 19 tiber den Hydraulikmotor
4, der an die Druckleitung 8 angeschlossen ist, der An-
trieb des Hydraulikmotors 5 fiir die Streueinrichtung 18
erfolgt tiber die Druckleitung 9, und der an die Drucklei-
tung 10 angeschlossene Hydraulikmotor 6 treibt eine
Pumpe zum Fordern der Sole aus dem Soletank 21 an.
[0030] Um die erforderliche Menge Hydraulikdl be-
stimmen zu kdnnen, die Uber die Proportionalregelein-
heit 26 den Hydraulikleitungen 8, 9, 10 zugefiihrt werden
soll, werden im Betrieb der Anbaugerate 18, 19 Betriebs-
parameter erfasst. Ein Betriebsparameter ist die Fahr-
geschwindigkeit des Winterdienstfahrzeugs, der iber die
Verbindung 11 an die Steuerung 2 gesendet wird. Ob-
wohl die Regulierung der Drehzahl des Hilfsmotors auch
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nur mit den vorprogrammierten Einstellungen und den
Einstellungen, die Gber die Bedieneinheit 29 vorgenom-
men werden, mdglich ist, kdnnen zusatzlich zum Beispiel
die Drehzahlen der Hydraulikmotoren 4, 5, 6 der Streu-
einrichtung 18, der Férderschnecke 19 und der Solepum-
pe, eventuell unter Beriicksichtigung von Getriebetber-
setzungen miteinbezogen werden. Diese werden von
Gebern mit bestimmten Impulsen abgetastet und tGber
Verbindungen 13, 14, 15 an die Steuerung 2 gesendet.
Zudem wird die aktuelle Drehzahl des Hilfsmotors 1 ge-
messen und Uber die Verbindung 12 an die Steuerung 2
Ubertragen. Diese Betriebsparameter ergeben zusam-
men den Ist-Zustand des Fahrzeugs und werden als Ist-
werte IW von dem Mikroprozessor 27 verarbeitet. Der
Mikroprozessor 27 kann zudem noch Informationen von
einem StralRenzustandssensor 24, der die Temperatur
der StralRenoberflache misst, erhalten. Der StralRenzu-
standssensor kann auch noch weitere Informationen
Uber den Zustand der Stralle, wie Anwesenheit von
Schnee oder Eis oder die Feuchtigkeit der Strale, ermit-
teln. Informationen iber die Position des Fahrzeugs kann
ein GPS-Sensor 25 geben. Anhand der Position des
Fahrzeugs kénnen beispielsweise Wetterdaten von Wet-
terkarten berticksichtigt oder die Straenbreite durch Ab-
gleich mit einer Datenbank ermittelt werden. Somit kon-
nen die Streueigenschaften weiter an die Umgebungs-
bedingungen angepasst werden, ohne dass der Fahrer
manuell Einstellungen tber die Bedieneinheit 29 vorneh-
men muss.

[0031] DerMikroprozessor 27 ermittelt aus den Istwer-
ten IW, den Sollwerten SW sowie den Daten Uber die
Position des Fahrzeugs und den Zustand der Strafl3en-
oberflache die StellgréRen SG fir die hydraulische Pro-
portionalregeleinheit 26 und sendet diese Uber die Ver-
bindung 17. Die StellgréRen SG umfassen des Weiteren
die Drehzahl des Hilfsmotors 1, die von den Betriebspa-
rametern abhangt und Uber die Verbindung 16 an den
Hilfsmotor 1 (bertragen wird. Die Drehzahl des Hilfsmo-
tors 1 wird daraufhin entsprechend angepasst, wodurch
die Hydraulikpumpe 3 eventuell unter Bertcksichtigung
von Sicherheitsaufschlagen, die Leistungsspitzen abfan-
gen sollen, nur die bendtigte Menge Hydraulikél férdert
und die eingangs genannten Vorteile erzielt werden.

Patentanspriiche

1. System zur Steuerung mindestens eines Anbauge-
rats (18, 19) fir ein Winterdienststreufahrzeug, um-
fassend einen Hilfsmotor (1), eine mittels des Hilfs-
motors (1) angetriebene Hydraulikpumpe (3) und
mindestens einen mit der Hydraulikpumpe (3) Gber
Druckleitungen (7, 8, 9, 10) verbundenen Hydraulik-
motor (4, 5, 6) zum Antreiben des mindestens einen
Anbaugerats (18, 19), dadurch gekennzeichnet,
dass das System eingerichtet ist, eine Drehzahl des
Hilfsmotors (1) abhangig von mindestens einem flr
den Betrieb des mindestens einen Anbaugeréats (18,
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19) relevanten Betriebsparameter automatisch zu
ermitteln und einzustellen, wobei die Betriebspara-
meter einen oder mehrere der folgenden Parameter
umfassen: Streubreite, Streudichte von Salz, Streu-
dichte von Sole, Soleanteil und Fahrgeschwindigkeit
des Winterdienststreufahrzeugs.

System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass das System eingerichtet ist, die Drehzahl
des Hilfsmotors (1) unter Beriicksichtigung des
Schluckvolumens der Hydraulikpumpe (3), des
Schluckvolumens des mindestens einen Hydraulik-
motors (4, 5, 6) und der Drehzahl des mindestens
einen Hydraulikmotors (4, 5, 6), die aufgrund des
mindestens einen relevanten Betriebsparameters
zum Antreiben des Anbaugerats (18, 19) erforderlich
ist, zu ermitteln und einzustellen.

System nach Anspruch 1 oder 2, gekennzeichnet
durch eine Referenztabelle, wobei das System ein-
gerichtet ist, die Drehzahl des Hilfsmotors (1) aus
einem Vergleich der Betriebsparameter mit Werten
aus der Referenztabelle zu ermitteln.

System nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, dass das System eingerichtet ist,
die Drehzahl des Hilfsmotors (1) hoher als die fiir
den Betrieb des mindestens einen Anbaugerats (18,
19) erforderliche Drehzahl einzustellen und Uber-
schissiges von der Hydraulikpumpe (3) geférdertes
Hydraulikfluid in einen Tank zu férdern.

System nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch
gekennzeichnet, dass das System eingerichtet ist,
die Drehzahl des Hilfsmotors (1) nach einem Still-
stand des mindestens einen Anbaugeréts (18, 19)
kurzzeitig hdher als die aus den Betriebsparametern
ermittelte Drehzahl einzustellen.

System nach einem der Anspriiche 1 bis 5, gekenn-
zeichnet durch Mittel zum Erfassen der Drehzahl
des Hilfsmotors (1).

System nach einem der Anspriiche 1 bis 6, gekenn-
zeichnet durch Mittel zum Erfassen der Drehzahl
des mindestens einen Hydraulikmotors (4, 5, 6).

Verfahren zur Steuerung mindestens eines Anbau-
gerats (18, 19) fir ein Winterdienststreufahrzeug,
wobei das mindestens eine Anbaugerat (18, 19) mit-
tels mindestens eines Hydraulikmotors (4, 5, 6) an-
getrieben wird, der iber eine mittels eines Hilfsmo-
tors (1) angetriebene Hydraulikpumpe (3) mit Hy-
draulikfluid versorgt wird, gekennzeichnet durch
die folgenden Schritte:

- Erfassen und/oder Festlegen von mindestens
einem fuir den Betrieb des mindestens einen An-
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baugeréts (18, 19) relevanten Betriebsparame-
ter, wobei die Betriebsparameter einen oder
mehrere der folgenden Parameter umfassen:
Streubreite, Streudichte von Salz, Streudichte
von Sole, Soleanteil und Fahrgeschwindigkeit
des Winterdienststreufahrzeugs,

- Ermitteln einer Drehzahl flr den Hilfsmotor (1)
abhangig von dem mindestens einen Betriebs-
parameter und

- Einstellen einer Drehzahl des Hilfsmotors (1)
abhéangig von der ermittelten Drehzahl.

Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Drehzahl des Hilfsmotors (1) un-
ter Berlcksichtigung des Schluckvolumens der Hy-
draulikpumpe (3), des Schluckvolumens des minde-
stens einen Hydraulikmotors (4, 5, 6) und der Dreh-
zahl des mindestens einen Hydraulikmotors (4, 5,
6), die aufgrund des mindestens einen relevanten
Betriebsparameters zum Antreiben des Anbauge-
rats (18, 19) erforderlich ist, ermittelt und eingestellt
wird.

Verfahren nach Anspruch 8 oder 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Drehzahl des Hilfsmotors
(1) hoher als eine fir den Betrieb des mindestens
einen Anbaugerats (18, 19) erforderliche ermittelte
Drehzahl eingestellt und tiberschissiges Hydraulik-
fluid in einen Tank geférdert wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 10, da-
durch gekennzeichnet, dass die Drehzahl des
Hilfsmotors (1) nach einem Stillstand des minde-
stens einen Anbaugeréts (18, 19) kurzzeitig héher
als die aus den Be-triebsparametern ermittelte Dreh-
zahl eingestellt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 11, ge-
kennzeichnet durch den Schritt des Erfassens der
Drehzahl des Hilfsmotors (1).

Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 12, ge-
kennzeichnet durch den Schritt des Erfassens der
Drehzahl des mindestens einen Hydraulikmotors (4,
5, 6).
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