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(57)摘要

本发明涉及履带驱动组件，该履带驱动组件

用于作业机器，特别是用于履带起重机或履带挖

掘机，该履带驱动组件包括履带架(2)、履带(3)、

驱动轮(4)和导向轮(1)以及连接至所述履带架

(2)的运行轮(5)的布置结构，其中所述履带驱动

组件具有传感器系统和至少一个其它运行轮

(5c)，该传感器系统包括用于所述运行轮的布置

结构中的每一个外侧运行轮(5a，5b)的传感器

(6a，6b，6c)，所述外侧运行轮(5a，5b)连接至所

述驱动轮(4)和所述导向轮(1)，所述其它运行轮

(5c)设置在所述外侧运行轮(5a，5b)之间，其中

通过对应的运行轮(5a，5b，5c)引入所述履带(3)

的力能够通过所述传感器确定。
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1.履带驱动组件，该履带驱动组件用于作业机器，该履带驱动组件包括履带架(2)、履

带(3)、驱动轮(4)和导向轮(1)以及连接至所述履带架(2)的运行轮(5)的布置结构，其中，

所述履带驱动组件具有传感器系统，该传感器系统包括用于所述运行轮的布置结构中的每

一个外侧运行轮(5a，5b)和至少用于一个其它运行轮(5c)的传感器(6a，6b，6c)，所述外侧

运行轮(5a，5b)连接至所述驱动轮(4)和所述导向轮(1)，所述其它运行轮(5c)设置在所述

外侧运行轮(5a，5b)之间，其中通过对应的运行轮(5a，5b，5c)引入所述履带(3)的力能够通

过所述传感器确定，其中，所述传感器系统具有在所述履带驱动组件的部件中的至少一个

压力传感器，所述部件经受至少一个运行轮(5)的压力负载，其中，所述至少一个压力传感

器集成到对应的运行轮轴(7)上方的履带架(2)的驱动组件盒中，其中，压力传感器在所述

运行轮轴(7)的两侧集成于所述驱动组件盒中，其中，两个压力传感器设置在每个运行轮

上，其中两个所述压力传感器的其中一个设置在所述运行轮轴的一侧上，两个所述压力传

感器的另一个设置在所述运行轮轴的另一侧上。

2.根据权利要求1所述的履带驱动组件，其中，设置有用于所述运行轮的布置结构中的

所有运行轮(5)的传感器。

3.根据权利要求1或2所述的履带驱动组件，其中，设置有用于每一个运行轮(5)的专有

的传感器。

4.用于确定作业机器下方的地面压力分布的方法，所述作业机器具有至少一个履带驱

动组件(8)，所述履带驱动组件(8)包括履带架(2)、履带(3)、驱动轮(4)和导向轮(1)以及连

接至所述履带架(2)的运行轮(5)的布置结构，其中，所述履带驱动组件具有传感器系统，该

传感器系统包括用于所述运行轮的布置结构中的每一个外侧运行轮(5a，5b)以及至少用于

一个其它运行轮(5c)的传感器(6a，6b，6c)，所述外侧运行轮(5a，5b)连接至所述驱动轮(4)

和所述导向轮(1)，所述其它运行轮(5c)设置在所述外侧运行轮(5a，5b)之间，其中，所述传

感器系统具有在所述履带驱动组件的部件中的至少一个压力传感器，所述部件经受至少一

个运行轮(5)的压力负载，其中，所述至少一个压力传感器集成到对应的运行轮轴(7)上方

的履带架(2)的驱动组件盒中，其中，压力传感器在所述运行轮轴(7)的两侧集成于所述驱

动组件盒中，其中，两个压力传感器设置在每个运行轮上，其中所述传感器设置在所述运行

轮轴的两侧中的每一侧上，所述方法包括步骤：

-通过对应的传感器(6a，6b，6c)确定引入用于所述运行轮(5a，5b)的所述履带(3)的

力；以及

-从确定的所述力确定所述作业机器的至少一个履带驱动组件(8)的地面压力分布。

5.根据权利要求4所述的方法，包括以下步骤：

-抑制起重机的将导致超过允许的地面压力分布的功能。

6.作业机器，所述作业机器包括至少一个根据权利要求1至3中任意一项所述的履带驱

动组件和/或执行根据权利要求4或5所述的方法的作业机器控制器。

7.根据权利要求6所述的作业机器，其中，所述作业机器是履带起重机或履带挖掘机。
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用于确定移动作业机器的地面压力分布的装置和方法

技术领域

[0001] 本发明涉及用于移动作业机器的履带驱动组件，移动作业机器例如为履带起重机

或履带挖掘机，其中所述履带驱动组件具有传感器系统，该传感器系统用于确定通过履带

驱动组件引入到地面的力。本发明还涉及一种用于确定地面压力分布的方法，以及用于执

行该方法的作业机器控制器。本发明还涉及包括对应的履带驱动组件和对应的作业机器控

制器的作业机器。

背景技术

[0002] 为了能够安全地使用作业机器，例如履带起重机或履带挖掘机，有必要确定允许

操作该机器的地面压力，即在机器下方的地面将一直承受的压力。允许的地面压力通常需

要进行估算，其中，即使在对应的表中指定的允许的地面压力的平均值也只能作为粗略的

指导值。关于该机器实际施加在其下地面上的压力的信息也是需要的，以防止超过允许的

地面压力。

[0003] 在移动式起重机的情况下，这例如已经通过测量由起重机所容纳的负载而被管

理，这允许对产生的地面压力的估算，其中如此获得的数据被提供给限制起重机功能的作

业机器控制器，这将导致超过允许的地面压力。尽管有这些安全措施，由于超过允许的地面

压力，在过去仍发生过损害的例子。

[0004] DE  20  2010  001  192  U1公开了一种履带驱动组件，其中，在履带架的前区和后区

的每一个中设置有用于调节履带架的承载区域的装置，其中，设置有至少有一个用于测量

施加在该装置的区的测力系统。

[0005] DE  37  11  239  C2公开了一种用于在负载和/或移动负载时固定移动履带运输装

置以防倾翻的装置，其中，基架通过液压缸或气缸活塞单元连接至驱动组件，且压力测量装

置连接至缸活塞单元的作业空间。

发明内容

[0006] 本发明的目的是增加使用移动作业机器时的安全程度。

[0007] 根据本发明，设置有至少一个履带驱动组件，该履带驱动组件用于作业机器，特别

是用于履带起重机或履带挖掘机，其中所述履带驱动组件包括履带架、履带、驱动轮和导向

轮以及连接至所述履带架的运行轮的布置结构，其中所述履带驱动组件具有传感器系统以

及至少一个其它运行轮，该传感器系统包括用于每一个外侧运行轮的传感器，所述外侧运

行轮连接至所述驱动轮和所述导向轮，所述其它运行轮设置在所述外侧运行轮之间，其中

通过对应的运行轮引入所述履带的力可以通过所述传感器确定。

[0008] 这样，在根据本发明的履带驱动组件中，如果设置至少三个运行轮，通过对应的运

行轮立即被引入履带且因此通过履带被引入地面的精确的力通过传感器系统被测量。如果

履带的几何结构已知，即能够用于将力引入地面的承载区域已知，就可以推导出当前主要

的地面压力分布。

说　明　书 1/3 页

3

CN 105966478 B

3



[0009] 不仅对于通过履带驱动组件的三个或更多个运行轮传递的力，而且对于通过履带

驱动组件的所有运行轮和/或整个运行轮的布置结构传递的力，都可以检测通过每一个单

独的运行轮传递的力。随着通过传感器监测的运行轮的数量增加，确定的地面压力分布的

精确度也会增加。传感器不需要被插入例如穿过包括运行轮的且未设置有传感器的区域。

[0010] 在本发明中，多个运行轮可以共同通过至少一个传感器被监测。多个运行轮因此

例如结合形成组，其中，通过对应的组引入履带的力通过至少一个传感器确定。

[0011] 同样地，可以在本发明的框架中为每一个运行轮设置至少一个专有的传感器，其

中通过对应的运行轮引入履带的力通过所述传感器确定。因为单独的传感器提供了相互独

立的测量值，这使得穿过履带驱动组件的运行轮的布置结构的地面压力分布被确定为高度

的准确度。

[0012] 同样值得注意的是本发明不仅使得实际获得的地面压力分布被直接地确定，而且

使得当前获得的地面压力分布被实时地确定。

[0013] 为了此目的，可以考虑任何适用于测量通过对应的运行轮和履带引入地面的压力

的传感器，例如检测设置有传感器的部件上的弯曲应力、扭转应力、拉伸应力或压应力的传

感器，即根据本发明的履带驱动组件的传感器系统可以具有位于履带驱动组件的部件中的

至少一个传感器，该部件经受至少一个运行轮的负载。相应的，履带的部分可以安装传感

器。额外地或可选择地，也可以为履带驱动组件的部件和运行轮设置传感器，其中所述部件

位于履带驱动组件螺接至履带中间件的点之间的力的路径上的任何点上。正如已经提到

的，根据本发明可以使用任何类型的传感器，这些传感器适用于推导引入地面的压力。因此

例如可以为经受压力负载的适当的部件设置一个或多个压力传感器。同样地，经受拉伸应

力、弯曲应力或扭转应力的部件也可以安装测量对应的拉伸应力、弯曲应力或扭转应力的

传感器。

[0014] 通过测量部件经受的由起重机和容纳的负载所产生的以及通过至少一个运行轮

传递的负载，可以直接推导通过履带从对应的运行轮引入地面的压力。

[0015] 根据本发明，可以随后设置传感器，特别是压力传感器，该传感器集成到对应的运

行轮轴上方的履带架的驱动组件盒中。该传感器可以邻近和/或邻接对应的运行轮轴。

[0016] 也可以为每一个运行轮轴设置多个传感器，特别是压力传感器。然后，例如可以在

运行轮轴的两侧中的每一侧且在驱动组件盒中集成传感器。

[0017] 本发明的另一个方面涉及用于确定作业机器下方的地面压力分布的方法，所述作

业机器特别地是履带起重机或履带挖掘机，所述作业机器具有至少一个履带驱动组件，所

述履带驱动组件包括履带架、履带、驱动轮和导向轮以及连接至所述履带架的运行轮的布

置结构，其中所述履带驱动组件具有传感器系统以及至少一个其它运行轮，该传感器系统

包括用于每一个外侧运行轮的传感器，所述外侧运行轮连接至所述驱动轮和所述导向轮，

所述其它运行轮设置在所述外侧运行轮之间，所述方法包括步骤：通过各自的传感器确定

引入用于所述运行轮的履带的力；以及从确定的所述力确定所述作业机器的至少一个履带

驱动组件的地面压力分布。

[0018] 根据本发明的方法可以与如上所述的履带驱动组件配合。为了确定地面压力，除

了测量力，承载区域，即履带驱动组件的预定几何结构是必需的。以根据本发明的方法所获

得的当前地面压力(分布)的信息为基础，可以实现负载扭矩限制，根据法定规则，该负载扭
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矩限制可以与起重机上的其它类型的负载扭矩限制一起使用。根据本发明的方法因此也可

以包括至少一个附加步骤，该附加步骤设置为用于抑制起重机的将导致超过最大允许地面

压力的功能。

[0019] 根据本发明的方法的所有步骤可以通过电脑执行，该电脑形成作业机器控制器的

部件。

[0020] 本发明的另一个方面涉及作业机器，特别是履带起重机或履带挖掘机，该作业机

器包括至少一个如上所述的履带驱动组件和/或如上所述的作业机器控制器

附图说明

[0021] 以下将以附图为基础说明本发明的优选实施方式。本发明可以包括这里单独和以

任何有利的结合公开的特征。示出了：

[0022] 图1根据本发明的履带驱动组件的实施方式的立体图；

[0023] 图2根据图1的履带驱动组件的运行轮轴区域的放大图；以及

[0024] 图3通过根据图1的履带驱动组件的侧视图和剖视图。

具体实施方式

[0025] 如图1至图3中所示，显示的根据本发明的履带驱动组件8的实施方式具有多个运

行轮5(在图1中无法看到)，每一个运行轮5关于它们自己的运行轮轴7旋转。在图1的右侧显

示，驱动轮4位于履带驱动组件8的后端，同时在图1的左侧显示，导向轮1位于履带驱动组件

8的前端。多链节履带3围绕履带架2延伸且由驱动轮4驱动。作业机器的重力和作业机器容

纳的负载的重力通过履带架2、运行轮轴7、运行轮5和履带3被引入到履带3下方的地面。

[0026] 从图1和图2可以看出，压力传感器6中心地位于运行轮轴7上方，且位于履带架2的

对应的孔中。

[0027] 从图3也很明显地看出，在实施方式中显示的，压力传感器6设置在每一个运行轮

轴7的两端的上方且位于履带架2中。从图3的上方显示中可以看出，传感器6设置在对应的

运行轮轴7的上方以用于履带驱动组件8的所有的运行轮5。直接连接至导向轮1的运行轮以

及分配给该运行轮的传感器分别由附图标记5a和6a表示，而直接连接至驱动轮4的运行轮

以及分配给该运行轮的传感器分别由5b和6b表示。布置在外侧运行轮5a和5b之间任何运行

轮以及分配给该运行轮的传感器分别由5c和6c表示。而附图标记5和6分别表示任何运行轮

和传感器，附图标记5a和6a始终分别指的是直接连接至导向轮1的最外侧的运行轮和对应

的传感器，而附图标记5b和6b分别表示直接连接至驱动轮4的运行轮和对应的传感器。附图

标记5c和6c已分配给两个外侧运行轮5a和5b之间的任何运行轮和对应的传感器。

[0028] 明显的是，通过单独的运行轮5引入到履带3的力使履带架2经受对应的运行轮轴7

以上的压力负载。设置在对应的运行轮轴7以上的压力传感器6因此为每一个运行轮5提供

了相互独立的测量值，这使得通过对应的运行轮5引入至履带3的力直接被推导出。因为在

示例的实施方式中显示，每一个运行轮5具有它自己的传感器6，因此当单独的运行轮5经受

不同量级的负载时，不仅可以计算通过履带驱动组件8施加在下方地面的整体压力，尤其还

可以计算关于履带驱动组件8的地面压力的分布。
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图3
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