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BAUMASCHINE

Beieiner Selbstfahrende Baumaschinen, insbe-

sondere Stabilisierer oder Recycler, mit

- einem von Fahreinrichtungen getragenen Maschinen-
rahmen,

- einer relativ zu dem Maschinenrahmen schwenkbar ge-
lagerte Arbeitseinrichtung, insbesondere Fras-/Mischro-
tor, zum Bearbeiten des Bodens,

- einer Antriebseinrichtung, insbesondere einem An-
triebsmotor, zum Antreiben zumindest der Arbeitsein-
richtung und vorzugsweise der Fahreinrichtungen,

- zumindest eine erste Betatigungseinrichtung und zu-

mindest eine zweite Betatigungseinrichtung, die jeweils
mit der Arbeitseinrichtung und dem Maschinenrahmen
verbunden sind, wobei durch Verstellen der Betatigungs-
einrichtungen die Arbeitseinrichtung relativ zum Maschi-
nenrahmen verschwenkbar ist,

istvorgesehen, dass eine Steuereinrichtung vorgesehen
ist, die dazu ausgebildet ist, die Verstellwege der Beta-
tigungseinrichtungen derart zu steuern, dass die Ver-
stellwege der ersten Betatigungseinrichtung und der
zweiten Betatigungseinrichtung eine definierte Differenz
zueinander haben.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine selbstfahrende Bau-
maschine nach Anspruch 1, sowie ein Verfahren zum
Herstellen von Fahrbahnen durch Stabilisieren ungenii-
gend tragfahiger Béden oder durch Recyclen von Stra-
Rendecken nach Anspruch 12.

[0002] Es sind selbstfahrende Baumaschinen zum
Herstellen von Fahrbahnen durch Stabilisieren ungenii-
gend tragfahiger Béden oder durch Recyceln von Stra-
Rendecken bekannt, die einen von Fahreinrichtungen
getragenen Maschinenrahmen aufweisen. Es ist ferner
eine relativ zu dem Maschinenrahmen schwenkbar ge-
lagerte Arbeitseinrichtung, insbesondere
Fras-/Mischwalze, zum Bearbeiten des Bodens vorge-
sehen. Eine Antriebseinrichtung, insbesondere ein An-
triebsmotor ist zum Antreiben der Arbeitseinrichtung vor-
gesehen. Zumindest eine erste hydraulische Betati-
gungseinrichtung und zumindest eine zweite hydrauli-
sche Betatigungseinrichtung sind vorgesehen, die je-
weils mit der Arbeitseinrichtung und dem Maschinenrah-
men verbunden sind, wobei durch Verstellen der Betati-
gungseinrichtungen die Arbeitseinrichtung relativ zum
Maschinenrahmen verschwenkbar ist.

[0003] Beispielsweise ist eine solche Maschine aus
der DE 10 2018 126672 bekannt.

[0004] Beidem bisherigen Stand der Technik besteht
das Problem, dass die Arbeitseinrichtung immer parallel
zum Maschinenrahmen ausgerichtet ist und die Bauma-
schine daher immer die gleiche Querneigung aufweisen
muss, wie die Neigung der Arbeitseinrichtung und in den
seltensten Fallen muss die Arbeitseinrichtung jedoch ho-
rizontal ausgerichtet sein. Fiir gewdhnlich muss die Ar-
beitseinrichtung parallel zum Boden ausgerichtet sein
und weist deshalb in den meisten Fallen eine gewisse
Neigung zur Horizontalen auf. Das bedeutet wiederum,
dass die gesamte Baummaschine eine Neigung relativ
zur Horizontalen aufweisen muss.

[0005] Diesjedoch hateinige Nachteile. Einerseits be-
findet sich der Fahrer ebenfalls in der Neigung, da dieser
in der Fahrerkabine auf den Maschinen platziert ist. Wei-
ter sind an dem Maschinenrahmen haufig Tanks zum
Beispiel fir Wasser oder Kraftstoffe vorgesehen. Durch
Verlagerung der Flissigkeit kommt es somit zu einer
Schwerpunktverlagerung der Maschine, was wiederum
zu einer ungleichmafigen Belastung der Fahreinrichtun-
gen fuhrt. Weiter besteht bei groferen Querneigungen
die Gefahr des Umkippens der Maschine, da die Spur-
weite dieser Maschinen relativ schmal und der Schwer-
punkt beidiesen Baumaschinen haufig sehrhochiist. Fer-
ner werden bei den selbstfahrenden Baumaschinen zum
Recyceln bzw. Stabilisieren Bindemittel beim Bearbeiten
des Bodens hinzugeftigt. Durch eine Querneigung kann
das Problem auftreten, dass die Bindemittel nicht gleich-
mafig uber die Breite der Baumaschine verteilt werden.
[0006] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es da-
her eine selbstfahrende Baumaschine zu schaffen, bei
der die Verstellung der Arbeitseinrichtung relativ zu dem
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Maschinenrahmen verbessert ist.

[0007] Zur Losung dieser Aufgabe dienen die Merk-
male der Anspriiche 1 und 12.

[0008] Die Erfindung sieht in vorteilhafterweise vor,
dass eine Steuereinrichtung vorgesehen ist, die dazu
ausgebildetist, die Verstellwege der Betatigungseinrich-
tungen derart zu steuern, dass die Verstellwege der ers-
ten Betatigungseinrichtung und der zweiten Betatigungs-
einrichtung eine definierte Differenz zueinander haben.
[0009] Auf diese Weise lasst sich die Arbeitseinrich-
tung in Bezug zu dem Maschinenrahmen exakt positio-
nieren.

[0010] Die zumindest eine erste und/oder zweite Be-
tatigungseinrichtung kdnnen vorzugsweise hydraulische
Betatigungseinrichtungen sein.

[0011] Alternativ kobnnen die zumindest eine erste
und/oder zweite Betatigungseinrichtung mittels Linear-
motoren oder Spindeltriebe verstellbare Betatigungsein-
richtungen sein.

[0012] Die Arbeitseinrichtung kann in Schwenkarmen
gelagert sein und mit den Schwenkarmen um eine
Schwenkachse gegenliber dem Maschinenrahmen ver-
schwenkbar sein Durch die Betatigungseinrichtungen
kann die Arbeitseinrichtung um die Schwenkachse ver-
schwenkt werden.

[0013] Die Betatigungseinrichtungen kénnen jeweils
direkt oder indirekt mit der Arbeitseinrichtung und direkt
oderindirekt mitdem Maschinenrahmen verbunden sein.
[0014] Die Baumaschine kann ferner vier Fahreinrich-
tungen aufweisen. Auch kénnen alle vorhandenen Fah-
reinrichtungen lenkbar sein. Zudem kénnen alle Fahrein-
richtungen angetrieben sein. Die Arbeitseinrichtung kann
zwischen den vorderen und den hinteren Fahreinrichtun-
gen angeordnet sein. Die vorderen Fahreinrichtungen
kénnen eine Vorderachse bilden. Die hinteren Fahrein-
richtungen koénnen eine Hinterachse bilden. Die An-
triebseinrichtung, insbesondere der Antriebsmotor, kann
quer eingebaut sein.

[0015] GemalR der vorliegenden Erfindung kann je-
weils zumindest eine Sensoreinrichtung an oder in den
jeweiligen hydraulischen Betatigungseinrichtungen vor-
gesehen sein, die dazu ausgebildet ist, die Verstellwege
der hydraulischen Betatigungseinrichtung zu detektieren
und die detektierten Werte an die Steuereinrichtung zu
senden.

[0016] Auf diese Weise ist es mdglich, dass die jewei-
ligen Verstellwege der hydraulischen Betatigungsein-
richtungen genau gesteuert werden kénnen.

[0017] GemalR der vorliegenden Erfindung kann zu-
mindest eine mechanische Kraftiibertragungseinrich-
tung vorgesehen sein, die die Antriebsleistung von einer
Antriebswelle der Antriebseinrichtung auf die Arbeitsein-
richtung Ubertragt.

[0018] Die mechanische Kraftibertragungseinrich-
tung kann zumindest einen Riementrieb aufweisen.
[0019] Die mechanische Kraftibertragungseinrich-
tung kann mit der zwischen Schwenkarmen gelagerten
Arbeitseinrichtung um eine Schwenkachse schwenkbar
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sein.

[0020] Auf diese Weise kann die mechanische Kraft-
Ubertragungseinrichtung zusammen mit der Arbeitsein-
richtung bezogen auf dem Maschinenrahmen ver-
schwenkt werden.

[0021] Die Schwenkachse kann vorzugsweise koaxial
oder parallel zur Antriebswelle der Antriebseinrichtung
angeordnet sein.

[0022] Alternativ zu der mechanischen Kraftiibertra-
gungseinrichtung kann die Walze auch hydraulisch an-
getrieben werden.

[0023] Die Fahreinrichtungen kénnen Uber Hubein-
richtungen mit dem Maschinenrahmen verbunden sein,
so dass der Maschinenrahmen bezogen auf die Fahrein-
richtung durch Betatigung der Hubeinrichtung héhenver-
stellbar sein kann. Die Hubeinrichtungen kénnen derart
betatigbar sein, dass die Quer- und/oder Langsneigung
des Maschinenrahmens mit Hilfe der Hubeinrichtungen
verstellbar sind.

[0024] Die Hubeinrichtungen kénnen beispielsweise
einzeln betatigbar sein, um die Quer- und Langsneigung
des Maschinenrahmens mit Hilfe der Hubeinrichtung zu
verstellen. Alternativ kdnnen die Hubeinrichtungen auch
beispielsweise paarweise betatigbar sein, um die Quer-
oder Langsneigung des Maschinenrahmens mit Hilfe der
Hubeinrichtung zu verstellen.

[0025] Die Steuereinrichtung kann dazu ausgebildet
sein, die Verstellwege der hydraulischen Betatigungs-
einrichtungen derart zu steuern, dass die Differenz der
Verstellwege der hydraulischen Betatigungseinrichtung
im Wesentlichen null betragt.

[0026] Die Steuereinrichtung kann dazu ausgebildet
sein, die Verstellwege der hydraulischen Betatigungs-
einrichtungen derart zu steuern, dass die hydraulischen
Betatigungseinrichtungen im Wesentlichen synchron
verstellbar sind.

[0027] Die synchrone Verstellbarkeit hat den Vorteil,
dass die Differenz der Verstellwege dauerhaft im We-
sentlichen gleichbleibt. Im Fall, dass die Differenz auf
null eingestellt wird und die Betatigungseinrichtungen
synchron verstellt werden, besteht ein Vorteil darin, dass
die Arbeitseinrichtung so gut wie nie verkantet. Die Ele-
mente, in denen die Arbeitseinrichtung gelagert ist, ha-
ben dadurch eine deutlich langere Haltbarkeit.

[0028] Die vorliegende Erfindung hat den Vorteil, dass
die Verstellwege der hydraulischen Betatigungseinrich-
tungen aufeinander abstimmbar sind.

[0029] Sowohl die erste als auch die zweite Betati-
gungseinrichtung kdnnen jeweils zumindest einen ersten
Teil aufweisen, der gegeniiber dem jeweiligen zweiten
Teil verstellbar ist, wobei der jeweils erste Teil mit der
Arbeitseinrichtung verbunden ist und der jeweils zweite
Teil mit dem Maschinenrahmen verbunden ist, wobei die
jeweiligen ersten Teile der ersten und zweiten Betati-
gungseinrichtung nur tber die Arbeitseinrichtung mitein-
ander verbunden sind.

[0030] Auch die am Maschinenrahmen schwenkbar
gelagerten Schwenkarme sind nicht weiter miteinander

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

gekoppelt, so dass die ersten und zweiten Betatigungs-
einrichtungen nur uber die Arbeitseinrichtung miteinan-
der verbunden sind.

[0031] Es besteht keine zuséatzliche Kopplung, insbe-
sondere keine zusatzliche mechanische Kopplung zwi-
schen der ersten und zweiten Betatigungseinrichtung,
die eine Synchronisation der Verstellwege ermoglichen
wirden. Die Synchronisation erfolgt allein durch die
Steuereinrichtung.

[0032] Im Stand der Technik sind mechanische Kopp-
lungen der ersten und zweiten Betatigungseinrichtung
oder auch Kopplungen der ersten und zweiten Betati-
gungseinrichtung tber Gleichlaufzylinder oder Mengen-
teiler bekannt. GemaR der vorliegenden Erfindung kann
jedoch die Kopplung lediglich durch die Steuereinrich-
tung erfolgen.

[0033] GemalR der vorliegenden Erfindung kann ein
Verfahren zum Herstellen von Fahrbahnen durch Stabi-
lisieren ungentigend tragfahiger Boden oder durch Re-
cyclen von StralBendecken mit Hilfe einer selbstfahren-
den Baumaschine vorgesehen sein, das die folgenden
Schritte aufweist:

- Bearbeiten des Bodens mittels einer relativ zu dem
Maschinenrahmen einer Baumaschine schwenkbar
gelagerten  Arbeitseinrichtung, insbesondere
Fras-/Mischrotor,

- wobei die Arbeitseinrichtung mittels einer Antriebs-
einrichtung angetrieben wird und

- wobei die Arbeitseinrichtung durch Verstellen einer
ersten und einer zweiten Betatigungseinrichtung re-
lativ zum Maschinenrahmen verschwenkt wird.

[0034] Gemal der vorliegenden Erfindung ist vorge-
sehen, dass die Verstellwege der Betatigungseinrich-
tung mit einer Steuereinrichtung derart gesteuert wer-
den, dass die Verstellwege der ersten Betatigungsein-
richtung und der zweiten Betatigungseinrichtung eine de-
finierte Differenz zueinander haben.

[0035] Die zumindest eine erste und/oder zweite Be-
tatigungseinrichtung kdnnen vorzugsweise hydraulische
Betatigungseinrichtungen sein.

[0036] Die Verstellwege der Betatigungseinrichtung
kdénnen jeweils mittels zumindest einer Sensoreinrich-
tung detektiert werden und die detektierten Werte an die
Steuereinrichtung gesandt werden.

[0037] Die Steuereinrichtung kann in Abhangigkeit der
detektierten Werte der jeweiligen Verstellwege und der
vorgegebenen Differenz der Verstellwege die Verstel-
lung der Verstellwege der jeweiligen Betatigungseinrich-
tung steuern.

[0038] Die Verstellwege derBetatigungseinrichtungen
kénnen mittels der Steuereinrichtung derart gesteuert
werden, dass die Differenz der Verstellwege der hydrau-
lischen Betatigungseinrichtungen im Wesentlichen null
betragt.
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[0039] Die Verstellwege der Betatigungseinrichtungen
kénnen mittels der Steuereinrichtung derart gesteuert
werden, dass die Betatigungseinrichtungen synchron
verstellt werden.

[0040] Die Antriebsleistung kann von einer Abtriebs-
welle der Antriebseinrichtung auf die Arbeitseinrichtung
Uber zumindest eine mechanische Kraftlibertragungs-
einrichtung Ubertragen werden.

[0041] Die mechanische Kraftlibertragungseinrich-
tung kann mit der in Schwenkarmen gelagerten Arbeits-
einrichtung um eine Schwenkachse verschwenkt wer-
den.

[0042] Die vorliegende Erfindung hat den Vorteil, dass
keine zusatzlichen Kopplungselemente, wie beispiels-
weise mechanische Kopplungselemente zwischen den
beiden Betatigungseinrichtungen und/oder zwischen
den Schwenkarmen bendétigt werden, um die Verstellwe-
ge aufeinander abzustimmen. Auf diese Weise kann
Bauraum gespart werden, da kein Bauraum innerhalb
des Maschinenrahmens dafiir in Anspruch genommen
werden muss. Dies bedeutet, dass weder der Maschi-
nenrahmen noch Teile innerhalb des Maschinenrah-
mens, wie beispielweise der Tank angepasst werden
missen, um eine Kopplung zwischen den beiden Beta-
tigungseinrichtungen herzustellen.

[0043] Eine Steuereinrichtung im Sinne der vorliegen-
den Erfindung kann einen Prozessor, ein computerles-
bares Medium, eine Datenbank und ein Eingabe-/Aus-
gabemodul oder ein Bedienfeld mit einer Anzeige um-
fassen oder diesenzugeordnet sein. Auch kann die Steu-
ereinrichtung eine Eingabe-/Ausgabevorrichtung, wie z.
B. eine Tastatur, ein Joystick oder eine andere Benut-
zerschnittstelle, umfassen oder diese konnen der Steu-
ereinrichtung zugeordnet sein, damit der menschliche
Bediener Anweisungen in die Steuereinrichtung einge-
ben kann. Es versteht sich, dass die hier beschriebene
Steuereinrichtung eine einzelne Steuereinrichtung sein
kann, die die gesamte beschriebene Funktionalitat auf-
weist, oder dass sie mehrere Steuereinrichtungen ent-
halten kann, wobei die beschriebene Funktionalitat auf
die mehreren Steuereinrichtungen verteilt sein kann.
[0044] Verschiedene Operationen, Schritte oder Algo-
rithmen, die eine Steuereinrichtung im Sinne der vorlie-
genden Erfindung ausfiihren kann, kénnen beispielswei-
se direkt in Hardware, in einem Computerprogramm wie
in einem vom Prozessor ausgefiihrten Softwaremodul
oder in einer Kombination der beiden verkorpert sein.
Das Computerprogramm kann sich beispielsweise in ei-
nem RAM-Speicher, Flash-Speicher, ROM-Speicher,
EPROM-Speicher, EEPROM-Speicher, Register, einer
Festplatte, einem Wechseldatentrager oder einer belie-
bigen anderen Form eines computerlesbaren Mediums
befinden, das im Stand der Technik bekannt ist. Ein bei-
spielhaftes computerlesbares Medium kann beispiels-
weise so mit dem Prozessor gekoppelt sein, dass der
Prozessor Informationen aus dem Speicher/Speicher-
medium lesen und Informationen darauf schreiben kann.
Alternativ kann das Medium auch in den Prozessor inte-
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griert sein. Der Prozessor und das Medium kénnen sich
beispielsweise in einer anwendungsspezifischen inte-
grierten Schaltung (ASIC) befinden. Die ASIC kann sich
in einem Benutzerendgerat befinden. Alternativ kénnen
sich der Prozessor und das Medium als diskrete Kom-
ponenten in einem Benutzerendgerat befinden.

[0045] Der Begriff "Prozessor", wie er hier verwendet
wird, kann sich zumindest auf Allzweck- oder Spezi-
alzweck-Verarbeitungsgerate und/oder -logik beziehen,
wie der Fachmann verstehen kann, einschlie3lich, aber
nicht beschrankt auf einen Mikroprozessor, einen Mikro-
controller, einen Zustandsautomat und dergleichen. Ein
Prozessor kann auch als eine Kombination von Comput-
ergeraten implementiert werden, z. B. eine Kombination
aus einem DSP und einem Mikroprozessor, einer Viel-
zahlvon Mikroprozessoren, einem oder mehreren Mikro-
prozessoren in Verbindung mit einem DSP-Kern oder
einer anderen derartigen Konfiguration.

[0046] Es kann zumindest eine Sensoreinrichtung an
oder in den jeweiligen Betatigungseinrichtungen vorge-
sehen sein, die dazu ausgebildet ist, die Verstellwege
der Betatigungseinrichtung zu detektieren und die detek-
tierten Werte an die Steuereinrichtung zu senden.
[0047] Die Steuereinrichtung kannso ausgebildetoder
programmiert sein, dass sie die detektierten Werte von
der zumindest einen Sensoreinrichtung empfangt und
Steuersignale an die Betatigungseinrichtungen senden
kann, um das Ausfahren der Betatigungseinrichtungen
zu steuern.

[0048] Im Folgenden werden unter Bezugnahme auf
die Zeichnungen Ausfilihrungsbeispiele der Erfindung
naher erlautert.

[0049] Es zeigen:

Fig. 1 eine Seitenansicht zur erfindungsge-
mafRken Baumaschine, in der sich Ar-
beitswalze in einer Ruheposition be-
findet,

Fig. 2 Baumaschine aus Fig. 1, in der sich
die Arbeitswalze in einer Arbeitsposi-
tion befindet,

Fig. 3 einen Antriebstrang zum Antreiben
der Arbeitseinrichtung,

eine schematische Riickansicht der
Maschine, bei der die Arbeitseinrich-
tung eine Neigung bezogen auf den
Maschinenrahmen aufweist,

Fig. 4

eine schematische Seitenansicht der
Baumaschine aus Fig. 4, bei der die
erste Betatigungseinrichtung darge-
stellt ist,

Fig. 5

die weitere schematische Seitenan-
sicht der Baumaschine aus Fig. 4, bei

Fig. 6
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der die zweite Betatigungseinrichtung
dargestellt ist,
Fig. 7 eine schematische Rickansicht, bei
der die Arbeitseinrichtung parallel zum
Maschinenrahmen ausgerichtet ist,

schematische Seitenansichten der
Baumaschine aus Fig. 7, bei denen die
erste und zweite Betatigungseinrich-
tung dargestellt sind,

Fig. 8a und 8b

Fig.9 eine Steuereinrichtung.

[0050] Fig. 1 zeigt eine selbstfahrende Baumaschine
1, insbesondere einen Stabilisierer oder Recycler. Die
Baumaschine weist einen von Fahreinrichtungen 2 und
4 getragenen Maschinenrahmen 6 auf. Die Fahreinrich-
tung 2, 4 kdnnen wie dargestellt, Rader aufweisen. Al-
ternativ kdnnen sie auch Kettenlaufwerke aufweisen.
[0051] Ferner weist die Baumaschine 1 eine relativ zu
dem Maschinenrahmen 6 schwenkbar gelagerte Arbeits-
einrichtung 8 auf. Die Arbeitseinrichtung 8 kann insbe-
sondere ein Fras- und/oder Mischrotor sein, der zum Be-
arbeiten des Bodens verwendet wird. Die Arbeitseinrich-
tung 8 wird vorzugsweise von einem Gehause 24 umge-
ben. Der von dem Gehause 24 umgebene Raum wird
Mischraum 23 genannt. Mit der als Fras-/Mischrotor aus-
gebildeten Arbeitseinrichtung 8 kdénnen ungentigend
tragfahige Boden oder auch StralRenbelage gefrast wer-
den.

[0052] Die Baumaschine 1 kann ferner wie im darge-
stellten Ausfiihrungsbeispiel gezeigt, Hubeinrichtungen
12 aufweisen, mit denen die Fahreinrichtung 2 bzw. 4
gegenuber dem Maschinenrahmen 6 in der Héhe ver-
stellbar sind und somit der Maschinenrahmen 6 gegen-
Uber dem Boden 14 héhenverstellbar ist.

[0053] Die Baumaschine 1 kann ferner, wie im darge-
stellten Ausflhrungsbeispiel gezeigt, vier Fahreinrich-
tungen 2, 4 aufweisen. Auch kénnen alle vorhandenen
Fahreinrichtungen 2, 4 lenkbar sein. Zudem kénnen alle
Fahreinrichtungen 2, 4 angetrieben sein. Die Arbeitsein-
richtung 8 kann, wie dargestellt, zwischen den vorderen
und den hinteren Fahreinrichtungen 2, 4 angeordnet
sein. Die vorderen Fahreinrichtungen 2 kdnnen eine Vor-
derachse bilden. Die hinteren Fahreinrichtungen 4 kon-
nen eine Hinterachse bilden. Die Antriebseinrichtung 8,
insbesondere der Antriebsmotor, kann quer eingebaut
sein.

[0054] GemaR der vorliegenden Erfindung ist zumin-
dest eine erste hydraulische Betatigungseinrichtung 10
und eine zweite hydraulische Betatigungseinrichtung 11
vorgesehen, die jeweils direkt oder indirekt mit der Ar-
beitseinrichtung 8 einerseits und dem Maschinenrahmen
6 andererseits verbunden sind. In Fig. 1 ist lediglich die
erste hydraulische Betatigungseinrichtung 10 darge-
stellt. Die zweite hydraulische Betatigungseinrichtung ist
auf der gegenuberliegenden Seite der Baumaschine 1
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angeordnet. Durch Verstellen der Betatigungseinrichtun-
gen 10, 11 kann die Arbeitseinrichtung 8 relativ zu dem
Maschinenrahmen 6 verschwenkt werden.

[0055] Die Arbeitseinrichtung 8 kann zwischen
Schwenkarme 30, 31 gelagerten sein. Ferner kann, wie
in den Fign. dargestelltist, zumindest auf einer Seite der
Baummaschine 1 eine mechanische Kraftiibertragungs-
einrichtung 20 vorgesehen sein. Die mechanische Kraft-
Ubertragungseinrichtung 20 ist durch ein Gehduse 21
verdeckt. Die mechanische Kraftlibertragung kann bei-
spielsweise ein Riementrieb sein. Dabei wird die An-
triebsleistung von der Abtriebswelle 25 der Antriebsein-
richtung 26 auf die Arbeitseinrichtung 8 ibertragen. Die
Arbeitseinrichtung 8 weist dabei eine Achse 28 auf, an
dem der Riementrieb verlauft. Der Schwenkarm 30 wird
im vorliegenden Fall durch das Gehause 21 gebildet. Der
Schwenkarm 31 ist auf der gegeniberliegenden Seite
der Baummaschine angeordnet und verschwenkt eben-
falls um eine Schwenkachse, die koaxial zur Schwenk-
achse 52 angeordnet ist.

[0056] Vorzugsweise kann zwischen der mechani-
schen Kraftiibertragungseinrichtung 20 und der Arbeits-
einrichtung 8 ein Getriebe vorgesehen sein. Das Getrie-
be kann beispielsweise ein Planetengetriebe sein. Die
mechanische Kraftlibertragungseinrichtung 20 kann mit
der zwischen Schwenkarme 30, 31 gelagerten Arbeits-
einrichtung 8 um die Schwenkachse 52 schwenken. Im
vorliegenden Fall ist die Schwenkachse 52 koaxial zur
Abtriebswelle 25 der Antriebseinrichtung 26 angeordnet.
Alternativ kdnnte die Schwenkachse 52 auch parallel zur
Abtriebswelle 25 der Antriebseinrichtung 26 angeordnet
sein.

[0057] In Fig. 2 ist die Arbeitseinrichtung 8 in der Be-
triebsstellung dargestellt. In diesem Fall wurden die Be-
tatigungseinrichtungen 10, 11 betatigt und die Arbeits-
einrichtung 8 wurden gegeniiber dem Maschinenrahmen
6 um die Schwenkachse 52 verschwenkt, so dass die
Arbeitseinrichtung 8 den Boden 14 frasen kann. In Fig.
2 ist ferner zu erkennen, dass der Boden recycelt bzw.
stabilisiert worden ist. Daflir sammelt sich das gefraste
Material in dem Mischraum 23 innerhalb des Gehauses
24. Dem gefrasten Material kann ein Bindemittel in dem
Mischraum 23 zugegeben werden. Das gefraste mitdem
Bindemittel zugesetzte Material kann mittels der Abstrei-
feinrichtung 25 abgezogen werden und bleibt dann als
bearbeiteter Boden 15 auf der Bodenoberflache liegen.
Der mit Bindemittel versetzte bearbeitete Boden 15 ist
noch sehr locker und die Fahreinrichtungen 4 kénnen
daher wie dargestellt, in den Boden einsinken.

[0058] Es ist ferner an der selbstfahrenden Bauma-
schine 1 eine Steuereinrichtung 50 angeordnet, die dazu
ausgebildet ist, die Verstellwege der hydraulischen Be-
tatigungseinrichtungen derart zu steuern, dass die Ver-
stellwege der ersten hydraulischen Betatigungseinrich-
tung 10 und der zweiten hydraulischen Betatigungsein-
richtung 11 eine definierte Differenz zueinander aufwei-
sen.

[0059] In Fig. 3 ist ein schematischer Antriebstrang
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dargestellt. Die Antriebseinrichtung 26, die vorzugsweise
ein Verbrennungsmotor sein kann, kann vorzugsweise
quer eingebaut sein. Zwischen der Antriebseinheit 26
und der Arbeitseinrichtung 8 kann eine Kupplung 62 vor-
gesehen sein.

[0060] Zwischen der Kupplung 62 und der Arbeitsein-
richtung 8 ist eine mechanische Kraftlibertragungsein-
richtung 20 fiir den Antrieb der Arbeitseinrichtung 8 an-
geordnet. Die mechanische Kraftlibertragungseinrich-
tung 20 kann beispielsweise ein Riemenantrieb sein.
Zwischen der Kraftiibertragungseinrichtung 20 und der
Arbeitseinrichtung 8 kann noch ein Getriebe, insbeson-
dere ein Planetengetriebe angeordnet sein.

[0061] InFig. 4 ist eine schematische Riickansicht der
erfindungsgemaRen Baumaschine dargestellt. Im Aus-
fuhrungsbeispiel ist dargestellt, dass die Arbeitseinrich-
tung 8 bezogen auf den Maschinenrahmen 6 eine vor-
gegebene Neigung aufweist. Die Hubeinrichtungen sind
derart ausgefahren, dass der Maschinenrahmen im We-
sentlichen senkrecht zur Richtung der Schwerkraft aus-
gerichtet ist. Die erste und zweite hydraulische Betati-
gungseinrichtung sind in Fig. 4 nicht dargestellt, da es
sich lediglich um eine schematische Darstellung handelt.
Diese weisen jedoch unterschiedliche Verstellwege auf,
sodassdie Arbeitseinrichtung 8 im Wesentlichen parallel
zur Bodenoberflache ausgerichtetist. Die Arbeitseinrich-
tung 8 weist somit bezogen auf den Maschinenrahmen
6 eine vorgegebene Neigung auf.

[0062] InFig.5und 6sindjeweils die unterschiedlichen
Seiten der Baumaschine dargestellt und somit die unter-
schiedlichen Verstellwege L1 bzw. L2 der ersten hydrau-
lischen Betatigungseinrichtung 10 und der zweiten hy-
draulischen Betatigungseinrichtung 11.

[0063] InFig.7 istein Ausfihrungsbeispiel ahnlich wie
in Fig. 4 dargestellt, bei der jedoch die Fahrwege der
hydraulischen Betatigungseinrichtungen 10, 11 gleich
sind und somit die Differenz der Verstellwege der hy-
draulischen Betatigungseinrichtung 10, 11 im Wesentli-
chen null betragt.

[0064] Die Steuereinrichtung 50 kann somit dazu aus-
gebildet sein, die Verstellwege der hydraulischen Beta-
tigungseinrichtungen 10, 11 derart zu steuern, dass die
Differenz der Verstellwege die hydraulischen Betati-
gungseinrichtungen 10, 11 im Wesentlichen null betragt.
[0065] Fernerkanndie Steuereinrichtung 50 dazu aus-
gebildet sein, die Verstellwege der hydraulischen Beta-
tigungseinrichtungen 10, 11 derart zu steuern, dass die
hydraulischen Betatigungseinrichtungen 10, 11 syn-
chron verstellbar sind.

[0066] In Fig. 7 ist zu sehen, dass die hydraulischen
Betatigungseinrichtungen 10, 11 derart verstellt worden
sind, dass die Differenz der Verstellwege die hydrauli-
schen Betatigungseinrichtungen 10, 11 im Wesentlichen
null betragt, da die Arbeitseinrichtung 8 bezogen auf den
Maschinenrahmen 6 parallel ausgerichtetist. Werden die
hydraulischen Betatigungseinrichtungen 10,11 in der
Folge synchron verstellt, bleibt die Arbeitseinrichtung 8
bezogen aufden Maschinenrahmen 6 parallel ausgerich-
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tet.

[0067] Inder Fig. 8a ist die Betatigungseinrichtung 10
zu erkennen. Die zweite Betatigungseinrichtung 11 ist
auf der gegenuberliegenden Seite der Baumaschine 1
angeordnet und in der Fig. 8b dargestellt. Der Verstell-
weg der zweiten Betatigungseinrichtung 11 entsprichtim
Wesentlichen dem Verstellweg der ersten Betatigungs-
einrichtung 10.

[0068] GemalR der vorliegenden Erfindung kann, wie
in den Figuren dargestellt, eine Sensoreinrichtung 60
vorgesehen sein, die in der jeweiligen hydraulischen Be-
tatigungseinrichtung 10, 11 vorgesehenist, die dazu aus-
gebildet ist, die Verstellwege der hydraulischen Betati-
gungseinrichtungen 10, 11 zu detektieren und die detek-
tierten Werte an die Steuereinrichtung 50 zu senden.
[0069] Die Steuereinrichtung 50 kann eine Steuerein-
richtung 202 sein, wie sie beispielhaftin Fig. 9 dargestellt
ist. Eine Steuereinrichtung 202 im Sinne der vorliegen-
den Erfindung kann einen Prozessor 204, ein computer-
lesbares Medium 206, eine Datenbank 208 und ein Ein-
gabe-/Ausgabemodul oder ein Bedienfeld 210 mit einer
Anzeige 212 umfassen oder diesen zugeordnet sein.
Auch kann die Steuereinrichtung eine Eingabe-/Ausga-
bevorrichtung 214, wie z. B. eine Tastatur, ein Joystick
oder eine andere Benutzerschnittstelle, umfassen oder
diese kdnnen der Steuereinrichtung zugeordnet sein, da-
mit der menschliche Bediener Anweisungen in die Steu-
ereinrichtung eingeben kann. Es versteht sich, dass die
hier beschriebene Steuereinrichtung 202 eine einzelne
Steuereinrichtung sein kann, die die gesamte beschrie-
bene Funktionalitat aufweist, oder dass sie mehrere
Steuereinrichtungen enthalten kann, wobei die beschrie-
bene Funktionalitat auf die mehreren Steuereinrichtun-
gen verteilt sein kann.

[0070] Verschiedene Operationen, Schritte oder Algo-
rithmen, die eine Steuereinrichtung 202 im Sinne der vor-
liegenden Erfindung ausfiihren kann, kdnnen beispiels-
weise direkt in Hardware, in einem Computerprogramm
216 wie in einem vom Prozessor 204 ausgefiihrten Soft-
waremodul oder in einer Kombination der beiden verkor-
pert sein. Das Computerprogramm 216 kann sich bei-
spielsweise in einem RAM-Speicher, Flash-Speicher,
ROM-Speicher, EPROM-Speicher, EEPROM-Speicher,
Register, einer Festplatte, einem Wechseldatentrager
oder einer beliebigen anderen Form eines computerles-
baren Mediums 206 befinden, das im Stand der Technik
bekannt ist. Ein beispielhaftes computerlesbares Medi-
um 206 kann beispielsweise so mit dem Prozessor 204
gekoppelt sein, dass der Prozessor Informationen aus
dem Speicher/Speichermedium lesen und Informationen
darauf schreiben kann. Alternativkann das Medium auch
in den Prozessor integriert sein. Der Prozessor und das
Medium kdénnen sich beispielsweise in einer anwen-
dungsspezifischen integrierten Schaltung (ASIC) befin-
den. Die ASIC kann sich in einem Benutzerendgerat be-
finden. Alternativ kdnnen sich der Prozessor und das Me-
dium als diskrete Komponenten in einem Benutzerend-
gerat befinden.



11 EP 4 389 981 A1 12

[0071] Der Begriff "Prozessor", wie er hier verwendet
wird, kann sich zumindest auf Allzweck- oder Spezi-
alzweck-Verarbeitungsgerate und/oder -logik beziehen,
wie der Fachmann verstehen kann, einschlieflich, aber
nicht beschrankt auf einen Mikroprozessor, einen Mikro-
controller, einen Zustandsautomat und dergleichen.
[0072] Ein Prozessor kann auch als eine Kombination
von Computergeraten implementiert werden, z. B. eine
Kombination aus einem DSP und einem Mikroprozessor,
einer Vielzahl von Mikroprozessoren, einem oder meh-
reren Mikroprozessoren in Verbindung mit einem DSP-
Kern oder einer anderen derartigen Konfiguration.
[0073] Es kann zumindest eine Sensoreinrichtung 60
an oder in den jeweiligen Betatigungseinrichtungen 10,
11 vorgesehen sein, die dazu ausgebildet ist, die Ver-
stellwege der Betatigungseinrichtung 10, 11 zu detektie-
ren und die detektierten Werte an die Steuereinrichtung
202 zu senden.

[0074] Die Steuereinrichtung 50, 202 kann so pro-
grammiert sein, dass sie die detektierten Werte von der
zumindest einen Sensoreinrichtung 60 empfangt und
Steuersignale an die Betatigungseinrichtungen senden
kann, um das Ausfahren der Betatigungseinrichtungen
10, 11 und damit die Verstellwege der Betatigungsein-
richtung zu steuern.

Patentanspriiche

1. Selbstfahrende Baumaschine, insbesondere Stabi-
lisierer oder Recycler, mit

- einem von Fahreinrichtungen getragenen Ma-
schinenrahmen,

- einer relativ zu dem Maschinenrahmen
schwenkbar gelagerte Arbeitseinrichtung, ins-
besondere Fras-/Mischrotor, zum Bearbeiten
des Bodens,

- einer Antriebseinrichtung, insbesondere ei-
nem Antriebsmotor, zum Antreiben zumindest
der Arbeitseinrichtung und vorzugsweise der
Fahreinrichtungen,

- zumindest eine erste Betatigungseinrichtung
und zumindest eine zweite Betatigungseinrich-
tung, die jeweils mit der Arbeitseinrichtung und
dem Maschinenrahmen verbunden sind, wobei
durch Verstellen der Betatigungseinrichtungen
die Arbeitseinrichtung relativ zum Maschinen-
rahmen verschwenkbar ist,

dadurch gekennzeichnet,

dass eine Steuereinrichtung vorgesehen ist, die da-
zu ausgebildet ist, die Verstellwege der hydrauli-
schen Betatigungseinrichtungen derart zu steuern,
dass die Verstellwege der ersten Betatigungsein-
richtung und der zweiten Betatigungseinrichtung ei-
ne definierte Differenz zueinander haben.
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2,

Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass jeweils zumindest ei-
ne Sensoreinrichtung an oder in den jeweiligen Be-
tatigungseinrichtungen vorgesehen ist, die dazu
ausgebildet ist, die Verstellwege der Betatigungs-
einrichtung zu detektieren und die detektierten Wer-
te an die Steuereinrichtung zu senden.

Selbstfahrende Baumaschine nach Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinrich-
tung dazu ausgebildet ist, die detektierten Werte von
der zumindest einen Sensoreinrichtung 60 zu emp-
fangen und Steuersignale an die Betatigungseinrich-
tungen zu senden, um die Verstellwege der Betati-
gungseinrichtungen zu steuern.

Selbstfahrende Baumaschinen nach einem der An-
spriche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass
zumindest eine mechanische Kraftiibertragungsein-
richtung vorgesehen ist, die die Antriebsleistung von
einer Abtriebswelle der Antriebseinrichtung auf die
Arbeitseinrichtung Ubertragt.

Selbstfahrende Baumaschinen nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die mechanische
Kraftiibertragungseinrichtung zumindest einen Rie-
mentrieb aufweist.

Selbstfahrende Baumaschinen nach Anspruch 4
oder 5, dadurch gekennzeichnet, dass die mecha-
nische Kraftlibertragungseinrichtung mit der zwi-
schen Schwenkarmen gelagerten Arbeitseinrich-
tung um eine Schwenkachse schwenkbar ist.

Selbstfahrende Baumaschinen nach einem der An-
spriiche 3 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass
die Schwenkachse vorzugsweise koaxial oder par-
allel zur Abtriebswelle der Antriebseinrichtung ange-
ordnet ist.

Selbstfahrende Baumaschine nach einem der An-
spriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass
die Fahreinrichtungen Uber Hubeinrichtungen mit
dem Maschinenrahmen verbunden sind, so dass der
Maschinenrahmen bezogen auf die Fahreinrichtun-
gen durch Betatigung der Hubeinrichtungen héhen-
verstellbarist, wobeidie Hubeinrichtungen auch der-
art betdtigbar sind, dass auch die Quer- und/oder
Langsneigung des Maschinenrahmens mit Hilfe der
Hubeinrichtungen verstellbar sind.

Selbstfahrende Baumaschinen nach einem der An-
spriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinrichtung dazu ausgebildet ist, die Ver-
stellwege der Betatigungseinrichtungen derart zu
steuern, dass die Differenz der Verstellwege der Be-
tatigungseinrichtungen im Wesentlichen null be-
tragt.
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Selbstfahrende Baumaschinen nach einem der An-
spriche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinrichtung dazu ausgebildet ist, die Ver-
stellwege der Betatigungseinrichtungen derart zu
steuern, dass die Betatigungseinrichtungen syn-
chron verstellbar sind.

Selbstfahrende Baumaschine nach einem der An-
spriiche 1 bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass
sowohl die erste als auch die zweite Betatigungsein-
richtung jeweils zumindest einen ersten Teil auf-
weist, der gegeniber einem jeweiligen zweiten Teil
verstellbar ist, wobei der jeweils erste Teil mit der
Arbeitseinrichtung verbunden ist und der jeweilige
zweite Teil mit dem Maschinenrahmen verbunden
ist, wobei die jeweiligen ersten Teile der ersten und
zweiten Betatigungseinrichtung nur Gber die Arbeits-
einrichtung miteinander verbunden sind.

Verfahren zum Herstellen von Fahrbahnen durch
Stabilisieren ungeniigend tragfahiger Béden oder
durch Recyclen von StralRendecken mit Hilfe einer
selbstfahrenden Baumaschine, durch

- Bearbeiten des Bodens mittels einer relativ zu
einem Maschinenrahmen der Baumaschine
schwenkbar gelagerten Arbeitseinrichtung, ins-
besondere Fras-/Mischrotor,

- wobei die Arbeitseinrichtung mittels einer An-
triebseinrichtung angetrieben wird und

- wobei die Arbeitseinrichtung durch Verstellen
einer ersten und einer zweiten Betatigungsein-
richtung relativ. zum Maschinenrahmen ver-
schwenkt wird,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Verstellwege der Betatigungseinrichtun-
gen mit einer Steuereinrichtung derart gesteuert
werden, dass die Verstellwege der ersten Betati-
gungseinrichtung und der zweiten Betatigungsein-
richtung eine definierte Differenz zueinander haben.

Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Verstellwege der Betatigungs-
einrichtungen jeweils mittels zumindest einer Sen-
soreinrichtung detektiert werden und die detektier-
ten Werte an die Steuereinrichtung gesandt werden.

Verfahren nach Anspruch 12 oder 13, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung in Ab-
hangigkeit der detektierten Werte der Verstellwege
und der jeweils vorgegebenen Differenz der Verstell-
wege, die Verstellung der Verstellwege der jeweili-
gen Betatigungseinrichtungen steuert.

Verfahren nach einem der Anspriiche 12 bis 14, da-
durch gekennzeichnet, dass die Verstellwege der
Betatigungseinrichtungen mittels der Steuereinrich-
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16.

tung derart gesteuert werden, dass die Verstellwege
der Betatigungseinrichtungen eine definierte Diffe-
renz von im Wesentlichen null zueinander haben.

Verfahren nach einem der Anspriiche 12 bis 15, da-
durch gekennzeichnet, dass die Verstellwege der
Betéatigungseinrichtungen mittels der Steuereinrich-
tung derart gesteuert werden, dass die Betatigungs-
einrichtungen synchron verstellt werden.



EP 4 389 981 A1

//// T /yﬁg\////

Fig.1 25



EP 4 389 981 A1

10



[l 25

...--"/ 28

Fig.3



EP 4 389 981 A1

Fig. 4

oN
— & . -
" | AT
D
| 1
: i
! i
|
| [
..T i
o AR ¢
(.
|

12









EP 4 389 981 A1

31

— ~
. i
o~ -L g \
{ | it
Ilmll—s
. i
I
m i
. i
I
| i
- B
,I.Ill—lvl/z
|
‘ .

Tt

30 L

\

8

Fig. 7

15



Fig. 8a




Fig. 8b



Fig. 9

EP 4 389 981 A1

NS
D

ol
-

18




10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 4 389 981 A1

Europdisches
Patentamt

European
Patent Office
Office européen

EUROPAISCHER RECHERCHENBERICHT

Nummer der Anmeldung

PRODUCTS INC [US])
13. April 2017 (2017-04-13)
* Absatze [0025] - [0037]; Abbildungen *

N

des brevets EP 23 21 9789
EINSCHLAGIGE DOKUMENTE
Kategorid Kennzeichnung des Dokuments mit Angabe, soweit erforderlich, Betrifft KLASSIFIKATION DER
der maBgeblichen Teile Anspruch ANMELDUNG (IPC)
X DE 21 56 282 Al (ECKEY, HORST) 1-3,9-16 INV.
25. Mai 1972 (1972-05-25) E01C21/00
* das ganze Dokument * E01C23/06
————— E01C23/088
X GB 1 392 361 A (WIRTGEN REINHARD) 1-7,9-16 E02F3/18
30. April 1975 (1975-04-30) EO02F3/20
* Seiten 3,4 * EQ2F9/22
————— E02F9/26
A WO 96/24725 Al (WIRTGEN GMBH [DE]; HAEHN 1-16
GUENTER [DE] ET AL.)
15. August 1996 (1996-08-15)
* Seiten 8-15; Abbildungen *
A DE 10 2016 119356 Al (CATERPILLAR PAVING 1-16

RECHERCHIERTE
SACHGEBIETE (IPC)

EO1C
EQO2F
Der vorliegende Recherchenbericht wurde fir alle Patentanspriiche erstellt
Recherchenort AbschluBdatum der Recherche Prifer
Miinchen 11. April 2024 Movadat, Robin

EPO FORM 1503 03.82 (P04C03)

KATEGORIE DER GENANNTEN DOKUMENTE

T : der Erfindung zugrunde liegende Theorien oder Grundséatze
E : dlteres Patentdokument, das jedoch erst am oder

: von besonderer Bedeutung allein betrachtet nach dem Anmeldedatum veréffentlicht worden ist
D
L

X
Y : von besonderer Bedeutung in Verbindung mit einer :in der Anmeldung angefiihrtes Dokument
anderen Veréffentlichung derselben Kategorie : aus anderen Griinden angefiihrtes Dokument
A technologischer HINtergrund s
O : nichtschriftliche Offenbarung & : Mitglied der gleichen Patentfamilie, libereinstimmendes
P : Zwischenliteratur Dokument

19



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EPO FORM P0461

EP 4 389 981 A1

ANHANG ZUM EUROPAISCHEN RECHERCHENBERICHT

UBER DIE EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG NR. EP 23 21 9789

In diesem Anhang sind die Mitglieder der Patentfamilien der im obengenannten europédischen Recherchenbericht angefiihrten
Patentdokumente angegeben.

Die Angaben Uber die Familienmitglieder entsprechen dem Stand der Datei des Européischen Patentamts am

Diese Angaben dienen nur zur Unterrichtung und erfolgen ohne Gewahr.

11-04-2024
Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angeflhrtes Patentdokument Verbdffentlichung Patentfamilie Verdffentlichung
DE 2156282 Al 25-05-1972 AT 317280 B 26-08-1974
CH 544189 A 15-11-1973
DE 2156282 Al 25-05-1972
ES 397094 a1 01-05-1974
FR 2113999 A1 30-06-1972
GB 1377359 A 11-12-1974
GB 1392361 A 30-04-1975 FR 2133919 Al 01-12-1972
GB 1392361 A 30-04-1975
IT 954641 B 15-09-1973
Us 3829161 A 13-08-1974
WO 9624725 Al 15-08-1996 AT E158364 T1 15-10-1997
AU 702624 B2 25-02-1999
BR 9607522 A 30-12-1997
ca 2212723 Al 15-08-1996
CN 1180394 A 29-04-1998
DE 19504495 Al 22-08-1996
DK 0756656 T3 22-12-1997
EP 0756656 Al 05-02-1997
ES 2110327 T3 01-02-1998
GR 3024864 T3 30-01-1998
HK 1002435 A1 21-08-1998
JP 3585241 B2 04-11-2004
JP H10513520 A 22-12-1998
KR 19980702140 A 15-07-1998
Us 5893677 A 13-04-1999
WO 9624725 Al 15-08-1996
ZA 961114 B 20-08-1996
DE 102016119356 Al 13-04-2017 DE 102016119356 Al 13-04-2017
Us 2017100981 a1 13-04-2017

Flr ndhere Einzelheiten zu diesem Anhang : siche Amtsblatt des Europdischen Patentamts, Nr.12/82

20



EP 4 389 981 A1
IN DER BESCHREIBUNG AUFGEFUHRTE DOKUMENTE
Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Dokumente wurde ausschlie3lich zur Information des Lesers aufgenommen
und ist nicht Bestandteil des europdischen Patentdokumentes. Sie wurde mit gréter Sorgfalt zusammengestellt; das
EPA libernimmt jedoch keinerlei Haftung fiir etwaige Fehler oder Auslassungen.

In der Beschreibung aufgefiihrte Patentdokumente

 DE 102018126672 [0003]

21



	Bibliographie
	Zusammenfasung
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht
	Aufgeführte Dokumente

