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Arbeitsorgans auf dem I1- férmigen Rahmen (7) kreuzend montiert sind.

Title: MOTOR ROAD ROLLER
Bezeichnung : MOTORSTRAPENWALZE

Fig?

(57) Abstract: The invention relates to a motor road
roller, comprising a stiff bearing frame (1), which is
supported on a pair of working elements, wherein at
least one working element thereof can be pivoted and is
connected to a Il-shaped frame (7), wherein the II-
shaped frame (7) is connected to rotational axles
perpendicular to each other of the working element and
a pivot axle (9), and wherein the pivot axle (9) is used
to pivot the working element in relation to the bearing
frame (1). According to the invention, the axes of the
working element are installed on the II-shaped frame
(7) in a crossing manner such that the performance of
the road roller can be increased and the roller pivot
angle can be expanded.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine
Motorstralenwalze mit einem steifen Tragrahmen (1),
der sich auf ein Paar Arbeitsorgane stiitzt, wobei
wenigstens ein Arbeitsorgan davon schwenkbar und
mit einem II-férmigen Rahmen (7) verbunden ist,
wobei der II- formige Rahmen (7)) mit senkrecht
zueinander liegenden Drehachsen des Arbeitsorgans
und einer Schwenkachse (9) verbunden ist, und wobei
die Schwenkachse (9) zum Schwenken des
Arbeitsorgans gegeniiber dem Tragrahmen (1) dient.
Damit die Arbeitsleistung der Strallenwalze gesteigert
und der Walzenschwenkwinkel erweitert werden kann,
sicht die FErfindung vor, dass die Achsen des
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MotorstraRenwalze

Die Erfindung betrifft eine Motorstrallenwalze nach dem Oberbegriff des Anspruchs
1.

Die Erfindung ist im Straenbau und insbesondere flir technische Mittel zur Verdich-

tung von StralReneinbaumassen, d. h. fur StraBénwaIzen, einsetzbar.

In der Straenbaupraxis werden MotorstraBenwalzen sowohl mit einem knickgelenk-
ten als auch mit einem steifen Tragrahmen verwendet. Die erfindungsgemale Wei-
terbildung bezieht sich auf StraRenwalzen mit einem steifen Tragrahmen und dabei

auf das Walzenschwenksystem.

BESTATIGUNGSKOPIE
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Durch RU 2024673 ist eine Konstruktion einer MotorstraRenwalze mit einem steifen
Tragrahmen bekannt. Der Tragrahmen stutzt sich unten auf ein Paar als Walzen
ausgebildete Arbeitsorgane. Je eine Walzeneinheit umfasst dabei eine Walze. Um
die MotorstraBenwalze zu lenken, ist wenigstens eine der Walzeneinheiten um eine
senkrecht auf dem Tragrahmen aufstehende Lenkachse schwenkbar ausgebildet.
Jede der Walzeneinheiten weist einen [-formigen (U-férmigen) Rahmen auf, zwi-
schen dessen Schenkeln die Walze um ihre Mittelachse drehbar gelagert ist. Der
Rahmen umgreift dabei die Walze und stitzt sich auf deren Mittelachse ab. Der
Lenkmechanismus umfasst eine senkrechte Schwenkachse, welche mit der Lenk-
achse Ubereinstimmt. Die senkrechte Schwenkachse ist auf dem [-férmigen Rah-
men und genauer auf seiner am Tragrahmen anliegenden Traverse montiert. Die
Schwenkachse ist ein Teil des Gelenklagers des Tragrahmens. Die Schwenkachse
ist mit einem Antrieb kinematisch verbunden. Als Antrieb ist meistens ein Hydrau-
likzylinder verwendet. Der Lenkmechanismus ist so ausgebildet, dass geometrische
Mittel- und Lenkachsen senkrecht zueinander verlaufen und sich kreuzen. Verstand-
licherweise verlaufen die kérperlichen Mittel- und Schwenkachsen nur senkrecht zu-

einander und kreuzen sich nicht.

Der Hauptmangel dieser bekannten Konstruktion besteht darin, dass der verwendete
Lenkmechanismus einen beschrankten Schwenkwinkel hat. Dies ergibt keine M&g-
lichkeit, die Einwalzbreite zu vergréfern und folglich die Arbeitsleistung der Verdich-
tungsarbeiten zu steigern. Der genannte Mangel betrifft eine StraBenwalze mit zwei
lenkbaren Walzeneinheiten. Darliber hinaus vermindert ein solcher Lenkmechanis-
mus wesentlich die Bewegungsfreiheit der Stralenwalzen, die mit nur einer lenkba-
ren Walzeneinheit ausgeristet sind. AuBerdem ist die Schwenkvorrichtung des [1-
formigen Rahmens, die eine Lagereinheit, einen Antrieb und seine kinematische

Verbindung mit der Schwenkachse einschlief3t, auf dem Tragrahmen angeordnet und
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damit mechanisch miteinander verbunden. Dies erschwert die gesamte Konstruktion

des Lenkmechanismus und verschlechtert seine Reparaturfahigkeit.

Durch DE 198 13 475 C1 ist eine MotorstraBenwalze mit einem steifen Tragrahmen
und mit mindestens einem als eine Walze ausgefihrten Arbeitsorgan bekannt. An
dem Tragrahmen ist mindestens eine Walzeneinheit angeordnet. Die Walzeneinheit
besteht aus einem M-férmigen (U-férmigen) Rahmen und einer liegenden, zylindri-
schen Walze. Die Walze ist zwischen den freien Enden der Schenkel des IN-férmigen
(U-formigen) Rahmens um ihre Mittelachse drehbar gelagert. Auf ihrer den freien
Enden abgewandten Seiten sind die Schenkel mit einer parallel zur Mittelachse ver-
laufenden Traverse des l1-férmigen (U-férmigen) Rahmens miteinander verbunden.
Die Walzeneinheit ist am Tragrahmen um eine Lenkachse schwenkbar angeordnet.
Der Rahmen ist dabei stehend unter dem Tragrahmen angeordnet, wobei die freien
Enden der in etwa parallel zur Lenkachse verlaufenden Schenkel des Rahmens nach
unten weisen und die Lenkachse sowohl auf der Traverse, als auch auf der Mittel-
achse senkrecht aufsteht. Weist die Motorstralenwalze zwei Walzeneinheiten auf,
so sind diese beide lenkbar, wobei eine der beiden Walzeneinheiten pendelnd gela-
gert sein kann, um Neigungsunterschiede des Untergrunds auszugleichen. Die Len-
kung einer lenkbaren Walzeneinheit besorgt ein Lenkmechanismus mit einem in
Fahrtrichtung schrag zwischen Tragrahmen und dem Rahmen angeordneter Hydrau-

likzylinder.

Durch DE 37 12 099 A1 ist eine Motorstral’enwalze mit einem steifen Tragrahmen
und mit zwei jeweils als eine Walze ausgeflhrten Arbeitsorganen bekannt. Beide
Walzen sind in M-férmigen (U-férmigen) Rahmen um ihre Mittelachse drehbar gela-
gert. Jeder der beiden Rahmen liegt mit seiner die beiden Schenkel verbindenden
Traverse am Tragrahmen an. Beide Rahmen sind jeweils um eine eigene, senkrecht

sowohl auf der Traverse des jeweiligen Rahmens, als auch auf der Mittelachse der
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jeweiligen, zwischen den Schenkeln des entsprechenden Rahmens drehbar gelager-

ten Walze aufstehende Lenkachse schwenkbar gelagert.

Durch DE 2002 00 88 U1 ist eine Motorstrafienwalze mit einem steifen Tragrahmen
und mit zwei jeweils als eine Walze ausgefiihrten Arbeitsorganen bekannt. Jede der
Walzen ist in einem Rahmen um ihre Mittelachse drehbar gelagert. Die Rahmen sind
jeweils uber ein Knickgelenk mit einer vertikalen Lenkachse mit dem zentral ange-
ordneten Tragrahmen an dessen gegeniberliegenden Stirnseiten gelenkig verbun-
den. Es kann eine der beiden Walzen gegeniiber dem Tragrahmen und der verblei-
benden Walze gelenkt werden, oder es kénnen beide Walzen gleich- oder gegensin-
nig mit gleichen oder unterschiedlichen Lenkwinkeln gelenkt werden. Die Motorstra-
Renwalze kann damit auch schrag zur Ausrichtung ihres Tragrahmens im so genann-
ten Bandagenversatz fahren, wodurch eine Vergréf3erung der Breite des festgewalz-
ten Streifens erhalten werden kann.

Den bekannten Motorstraenwalzen ist gemein, dass sie im Arbeitsbetrieb eine nur
eingeschrénkte Breite des festgewalzten Streifens erlauben. Dariiber hinaus weisen
sie eine stark eingeschrankte Wendigkeit auf, da die verwendeten Lenkmechanis-
men und/oder die gelenkigen Verbindungen der lenkbaren Walzen mit dem Trag-
rahmen eine nur eingeschrankte Schragstellung der Walzen gegeniiber dem Trag-
rahmen erlauben. Ein zusétzlicher Nachteil der bekannten MotorstraRenwalzen ist
deren schlechtes Fahrverhalten einhergehend mit einer eingeschrankten Bewe-

gungsfreiheit auf Wegen zwischen Einsatzorten.

Es ist Aufgabe der Erfindung, die Arbeitsleistung bei Verdichtungsarbeiten durch eine
VergréfRerung der Breite des festgewalzten Streifens zu steigern und zwar durch eine

Erweiterung des Walzenschwenkwinkels. Eine weitere Aufgabe ist, die Bewegungs-
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freiheit der Strallenwalze und die Reparaturbedingungen des Walzenschwenksys-

tems zu verbessern.
Die gestellte Aufgabe wird durch die Merkmale des Anspruchs 1 gelost.
Die gestellte Aufgabe wird wie folgt erreicht.

Die Motorstrallenwalze weist einen steifen Tragrahmen auf, der sich unten auf ein
Paar von bevorzugt jeweils wenigstens eine Walze umfassenden Arbeitsorganen
stlitzt. Wenigstens eines dieser Arbeitsorgane davon ist als ein um eine senkrecht
auf dem Tragrahmen aufstehende Lenkachse schwenkbares Schwenkorgan ausge-
fuhrt. Das Schwenkorgan umfasst einen U- oder IN-férmigen Rahmen zwischen des-
sen Schenkeln mindestens eine Walze eines Arbeitsorgans um eine liegende Dreh-
achse drehbar gelagert eingeschlossen ist. Die paralle! zu der liegenden Achse ver-
laufende Traverse des U- oder N-férmigen Rahmens ist mit dem Tragrahmen mittels
eines Gelenks mit einer senkrechten Schwenkachse gekoppelt. Die Schwenkachse
stimmt mit der Lenkachse des jeweiligen Schwenkorgans uberein. Der [M-férmige
Rahmen ist waagerecht angeordnet, so dass die Traverse aulen liegt. Die Traverse

ist mit einem Stirnteil des Tragrahmens gekoppelt.

Dieser Stirnteil kann so eingebaut sein, dass er in Bezug auf den mittleren Teil des
Tragrahmens in Fahrtrichtung der StraRenwalze hin und her verschiebbar ist.

Der Effekt der vorgeschlagenen Weiterbildung kann beachtlich verstarkt werden,

wenn mindestens ein Arbeitsorgan ein Paar von ungleichartigen Walzen einschlief3t.

Dabei kann eine erste Walze eines Paars von ungleichartigen Walzen als eine um

ihre Mittelachse drehbar gelagerte Walze in Form eines liegenden, beispielsweise
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hohlen und gegebenenfalls beispielsweise mit einer Flissigkeit oder einer rieselfahi-
gen Substanz, wie beispielsweise Sand, befiillbaren Kreiszylinders, der beispielswei-
se aus Metall hergestellt sein kann, ausgebildet sein. Eine zweite Walze eines Paars
von ungleichartigen Walzen als mehrere auf einer gemeinsamen Radachse drehbar

gelagerte Réder, beispielsweise solche aus Vollgummi ausgebildet sein.

Derartig ungleichartige Walzen kénnen mit Hilfe von einem Paar von Seitenbalken zu

einem Wagen &hnlich einem Drehgestell vereinigt sein.

Ein mittlerer Teil solcher Seitenbalken kann mittels eines mit einer Horizontalachse
versehenen Gelenks mit dem die Seitenbalken beispielsweise umgreifenden TI1-
formigen Rahmen gekoppelt sein. Umgreift der Rahmen die Seitenbalken, so sind
die Seitenbalken zwischen den Schenkeln des Rahmens angeordnet. Der N-férmige
Rahmen ist seinerseits mit dem Stirnteil des Tragrahmens gekoppelt. Dabei ist der
Wagen um die Horizontalachse des Gelenks schwenkbar montiert. Dies kann dem
Ausgleich von Bodenunebenheiten dienen, wobei beide Walzen eines an dem Wa-
gen montierten Paares ungleicher Walzen Bodenkontakt halten. Alternativ oder zu-
satzlich kann der Wagen um die Horizontalachse des Gelenks angetrieben
schwenkbar montiert sein. Hierdurch kann durch ein aktives Verschwenken um die
Horizontalachse je Wagen wahlweise eine der beiden ungleichen Walzen oder beide
in Bodenkontakt kommen. Dies kann beispielsweise vorteilhaft sein, wenn die Motor-
straBenwalze von einem Einsatzort zu einem anderen Einsatzort selbst verfahrt. |st
beispielsweise je eine der ungleichen Walzen zweier an einer MotorstraBenwalze
vorgesehener Wagen als mehrere auf einer gemeinsamen Radachse montierte Voll-
gummiréder oder dergleichen ausgefiihrt, so kann hierdurch das Fahrverhalten und
damit einhergehend die Bewegungsfreiheit der Motorwalze auf Wegen zwischen den

Einsatzorten im Vergleich zum Stand der Technik erheblich verbessert werden.
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Beide Arbeitsorgane kénnen zudem um jeweils eigene, parallel zueinander veriauf-

fende Lenkachsen schwenkbar sein.

Ein Lenkmechanismus eines Schwenkorgans umfasst bevorzugt zwei Hydraulikzy-
linder. Die beiden Hydraulikzylinder sind in entgegengesetzten Richtungen schrag zu
einer Langsachse des Tragrahmens der Motorstralenwalze angeordnet. Dabei ist je
Hydraulikzylinder je ein erstes Ende um eine parallel zur Lenkachse verlaufende Ge-
lenkachse gelenkig mit dem Tragrahmen verbunden. Je ein zweites Ende der beiden
Hydraulikzylinder ist um eine parallel zur Lenkachse verlaufende Gelenkachse ge-
lenkig mit dem Rahmen, beispielsweise mit dessen Traverse verbunden. Die beiden
Hydraulikzylinder sind dabei mit ihren zweiten Enden an der Lenkachse gegeniber-
liegenden Seiten des Rahmens mit diesem gelenkig verbunden. Bei einem Lenkein-
schlag von 90° oder mehrist hierdurch sichergestellt, dass zumindest einer der bei-
den Hydraulikzylinder eine Rickstellbewegung des Schwenkorgans in dessen Aus-
gangslage bewirkt, bei der die Traverse orthogonal zur Ldngsachse des Tragrah-
mens der MotorstraRenwalze verlduft. Der Lenkmechanismus erlaubt damit einen
Lenkeinschlag eines lenkbaren Schwenkorgans um bis zu 90° in beiden Richtungen
gegeniber der Langsachse des Tragrahmens und damit bei einer Motorstrallenwal-
ze mit zwei lenkbaren Schwenkorganen eine Fahrt quer zur Langsachse des
Tragrahmens eihergehend ‘mit einer erheblichen VergréRerung der Breite des fest-
gewalzten Streifens. Um ein seitliches Kippen der MotorstraRenwalze zu verhindern,
kann der Lenkeinschlag auf einen Winkel <90° in beiden Richtungen beschrankt
werden. Alternativ oder zuséatzlich kann zumindest ein Schwenkorgan zwei gleichen
oder unterschiedlichen Walzen ausgestattet sein, welche ein seitliches Kippen der
Motorstralenwalze verhindert. Bei einer Ausfihrung mit einem oder mit zwei
Schwenkorganen wird dariiber hinaus eine erheblich verbesserte Wendigkeit der Mo-

torstralRenwalze erhalten.
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Die Erfindung wird anhand der Zeichnungen naher erldutert. Es zeigen:

Fig. 1 die Gesamtansicht der MotorstraRenwalze mit einem Schwenkorgan,

Fig. 2 die Gesamtansicht des Lenkmechanismus eines Schwenkorgans mit den sich
kreuzenden Dreh- und Schwenkachsen,

Fig. 3 die Gesamtansicht der Motorstralenwalze mit zwei Schwenkorganen,

Fig. 4 die schematische Darstellung der StralRenwalze mit zwei Schwenkorganen in
Draufsicht,

Fig. 5 die Gesamtansicht der MotorstralRenwalze mit Arbeitsorganen, die durch ein
Paar von ungleichartigen Waizen ausgebildet sind,

Fig. 6 die schematische Darstellung der StraRenwalze nach Fig. 5 in Draufsicht und

Fig. 7 das Schema zur Erklarung der Arbeitsweise bei der Durchfihrung von Ver-

dichtungsarbeiten der Motorstrallenwalze nach Fig. 5.

Die MotorstraBenwalze (Fig. 1) enthalt einen steifen Tragrahmen 1. Auf dem Trag-

rahmen 1 sind ein Motor 2 und ein Fihrerhaus 3 aufgebaut. Der Rahmen 1 stitzt

sich unten auf ein Paar von Arbeitsorganen in Form von glatten Walzen 4 und 5 ab.
Eines der Arbeitsorgane ist als ein um eine Lenkachse schwenkbar am Tragrahmen
1 angeordnetes Schwenkorgan ausgebildet. Das Schwenkorgan umfasst die
schwenkbare Walze 4, die um eine liegende Drehachse 6 drehbar gelagert mit einem
MN-férmigen Rahmen 7 gekoppelt ist, der waagerecht angeordnet ist. Bei einer waa-
gerechten Anordnung des Rahmens 7 verlaufen dessen Schenkel und eine die bei-
den Schenkel verbindende Traverse in einer Ebene parallel zur Langsachse 16 des
Tragrahmens 1. Der Rahmen 7 ist mittels eines Lenkmechanismus mit dem Ende
des Tragrahmens 1 verbunden. Der Lenkmechanismus umfasst ein Gelenk, das aus
einer Buchse 8 und einer eine Lenkachse bildenden Schwenkachse 9 besteht. Ge-

nauer gesagt, der Tragrahmen 1 ist mit einer senkrechten Schwenkachse 9 steif ge-
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koppelt. Dabei liegt die Schwenkachse 9 aulerhalb der Horizontalprojektion des Ar-

beitsorgans bzw. dessen Walze.

Eine der moglichen Ausgestaltungen des Schwenkantriebs ist in Fig. 2 dargestellt.
Hier erfolgt die kraftbetriebene Schwenkbewegung des l-férmigen Rahmens 7 in
dem Gelenk mittels eines Hydraulikzylinders 10‘, die beide gelenkig am Rahmen 7
und am Bauteil des Tragrahmens 1 angeschlossen sind. Der Schwenkwinkel der
Walze kann 90 Grad erreichen. Davon zeugt die Tatsache, dass der Punkt ,A" der
Stangenhalterung des Hydraulikzylinders 10 sich auf dem [1-férmigen Rahmen 7
zum Punkt B verlagert. Die Drehachse 6 der Walze 4 und ihre Schwenkachse 9
sind auf der Strallenwalze kreuzend montiert, und ihre geometrischen Achsen ste-

hen senkrecht zueinander.

In der Konstruktion der MotorstraRenwalze mit zwei schwenkbaren Walzen ist die
Schwenkvorrichtung jeder Walze der oben beschriebenen Vorrichtung vollkommen
identisch (Fig. 3).

Fig. 4 zeigt die schematische Darstellung der StralRenwalze mit zwei Schwenkwaizen
in Draufsicht. In dieser Stellung verdoppein die ausgeschwenkten Walzen die Breite
des festgewalzten Streifens. Dabei betragt ihr Schwenkwinkel viel weniger als 90
Grad.

In Fig. 5 ist eine Modifikation einer MotorstralRenwalze mit vier Walzen dargestellt.
Sie ist in SU 1401097 beschrieben. Hier ist die konventionelle Schwenkvorrichtung
durch eine Weiterbildung der Erfindung ersetzt. Aufier dem steifen Tragrahmen 1 mit
dem Motor 2 und dem Fiihrerhaus 3 weist die Strallenwalze zwei Arbeitsorgane auf.
Jedes Arbeitsorgan davon hat ein Paar von ungieichartigen \Walzen. Eine Walze 11
ist pneumatisch. Eine zweite Walze 12 ist glatt und rutteind. Diese Walzen 11 und 12
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sind zu einem Wagen mit Hilfe von einem Paar von Seitenbalken 13 vereinigt. Diese
Seitenbalken 13 sind mittels eines horizontalen Gelenks 14 mit dem [l-férmigen
Rahmen 7 verbunden. Der letztere ist mit Hilfe eines Gelenks mit einem Stirnteil des
Tragrahmens 1 gekoppelt. Dabei schliel3t das Gelenk eine Buchse 8 und die vertika-
le Schwenkachse 9 ein. Beide Stirnteile sind in Bezug zum mittleren Teil des
Tragrahmens 1 beweglich ausgebildet. Die Hin- und Herverschiebbarkeit der Stirntei-
le des Tragrahmens 1 ist dadurch sichergestellt, dass sie mit verschiebbaren Balken
15 verbunden sind. Die Balken 15 sind in linearen Fithrungen des Tragrahmens 1
eingesetzt. Diese Fuhrungen haben die gleiche Richtung wie die Bewegung der
Straflenwalze. Ein Verstellantrieb der Balken 15 ist in der Zeichnung nicht abgebil-
det. Bevorzugt ist ein Hydraulikantrieb eingesetzt. Der Lenkmechanismus der Ar-
beitsorgane der Mehrwalzenmaschine ist der Konstruktion nach Fig. 2 identisch. Die
Besonderheit dieser StraRenwalze besteht darin, dass dank der Gelenkverbindung
der Seitenbalken 13 mit dem M-fdrmigen Rahmen 7 und der Mdéglichkeit, ihren Nei-
gungswinkel unter der Wirkung eines speziellen Antriebs (in der Zeichnung nicht ab-
gebildet) zu verdndern, ermdglicht wird, dass die eine oder die andere Walze oder
ihre Kombination je nach dem zu verdichtenden Material in Kontakt mit der zu ver-
dichtenden Oberflache kommt.

In Fig. 6 ist die Draufsicht einer Motorstralenwalze mit vier Walzen schematisch dar-
gestellt. Die Breite des festgewalzten Streifens kann in dieser Maschine nicht nur
dadurch erreicht werden, dass die Arbeitsorgane um einen gro3en Winkel schwenk-
bar sind, sondern auch dadurch, dass ihr Unterbau zusétzlich vergréRerbar ist, in-
dem die Stirnteile des Tragrahmens 1 mittels der beweglichen Balken 15 ausschieb-

bar sind.

Die Funktion der MotorstraRenwalze mit dem neuen Schwenksystem der Arbeitsor-
gane ist am Beispiel der Anwendung der StralRenwalze mit vier Walzen dargestellt.
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Sollen Verdichtungsarbeiten mittels des Einwalzens je nach der Art des Materials
durchgefiihrt werden, wahlt der Bediener die eine oder die andere Gesamtheit der
Walzen, indem die Wagen jedes Arbeitsorgans um das horizontale Gelenk 14 dreh-
bar sind. Dabei sind die erforderlichen Walzen in Kontakt mit der zu verdichtenden
Oberflache gebracht, und die Gbrigen Walzen sind ausgehédngt. Gleichzeitig ist eine
optimale Einwalzbreite gewahlt, indem die Walzen um den erforderlichen Winkel um-
gelenkt sind. Das ist mit Hilfe des erfindungsgeméaRen Schwenksystems erreicht und
dadurch, dass die Stirnteile des Tragrahmens 1 (Fig. 6) ausgefahren sind. Danach
kann der Einwalzvorgang gemal dem Funktionsschema nach Fig. 7 durchgefiihrt
werden. So sind die Glattwalzen 12 bei der Verdichtung der Bodenmassen ausge-
héangt, und die pneumatischen Walzen 11 (Stellung |, Fig. 7) werden zu Stutzwalzen.
Um die Bodenverdichtung unter Beriicksichtigung von Bodenbesonderheiten (ge-
bunden oder locker) zu intensivieren, kann eine Gesamtheit von beiden pneumati-
schen bereiften Walzen 11 und einer glatten Rittelwalze 12 (Stellung lll, Fig. 7) ein-
gesetzt werden. Bei der Verdichtung von Schotterunterbau kann eine Kombination
von zwei Walzen (Stellung V, Fig. 7) verwendet werden. Diese bilden eine sogenann-
te Kombi-Strallenwalze. Bei der Verdichtung von Asphaltbetonmischungen ist der

Einsatz einer Kombination von Walzen nach Stellungen Il und IV sowie von anderen

Kombinationen je nach Asphaltbetonmarke, Asphaltanfangstemperatur und Umge-

bungstemperatur sinnvoll.

Bei einem groRen Variationsbereich der Einwalzbreite und beachtlichen verfahrens-
technischen Mdoglichkeiten der MotorstraBenwalze mit vier Walzen ergibt sich zum
ersten Mal eine Méglichkeit, den Verdichtungsvorgang lber einen Bordcomputer zu

automatisieren, wobei in dem Bordcomputer ein Softwarepaket verwendet ist.
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Anspriiche

MotorstraBenwalze mit einem steifen Tragrahmen (1), der sich unten auf ein
Paar Arbeitsorgane stitzt, wobei wenigstens ein Arbeitsorgan davon
schwenkbar und in einen das Arbeitsorgan umfassenden, U- oder N-férmigen
Rahmen (7) eingeschlossen ist, wobei eine Traverse des Rahmens (7) mit
dem Tragrahmen (1) mittels eines Gelenks mit einer senkrechten Schwenk-
achse (9) verbunden ist,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Rahmen (7) waagerecht angeordnet ist, so dass die Traverse aulien

liegt und mit einem Stirnteil des Tragrahmens (1) gekoppelt ist.

MotorstraRenwalze nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass der mit dem Rahmen (7) gekoppelte Stirnteil des Tragrahmens (1) in
Fahrtrichtung der MotorstraBenwalze in Bezug auf den mittleren Teil des

Tragrahmens (1) hin- und her verschiebbar angeordnet ist.

Motorstraenwalze nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet,
dass wenigstens ein Arbeitsorgan ein Paar ungleichartiger Walzen (11, 12)

einschlief3t.

Motorstralenwalze nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet,
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dass das Paar ungleichartiger Walzen (11, 12) in einem Wagen mit Hilfe von
einem Paar Seitenbalken (13) vereinigt sind.

Motorstralenwalze nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet,

dass der mittlere Teil jedes Seitenbalkens (13) mittels eines Gelenks mit einer
senkrechten Schwenkachse (9) mit dem Rahmen (7) gekoppelt ist und der
Rahmen (7) seinerseits mit dem Stirnteil des Tragrahmens (1) gekoppelt ist,
wobei der Wagen um eine horizontale Achse des Gelenks schwenkbar mon-
tiert ist.

MotorstraRenwalze nach Anspruch 5,

-dadurch gekennzeichnet,

dass die Seitenbalken (13) zwischen den Schenkeln des Rahmens angeord-

net sind.

Motorstralenwalze nach einem der voranstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,

dass beide Arbeitsorgane schwenkbar sind.

MotorstraBenwalze nach einem der voranstehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Ende des Tragrahmens (1) mit der Schwenkachse (9) verbunden
und so montiert ist, dass es in Fahrtrichtung der StraRenwalze in Bezug auf

den Ubrigen Teil des Tragrahmens (1) hin und her verschiebbar ist.

MotorstralBenwalze nach einem der voranstehenden Anspriiche,
gekennzeichnet durch
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einen Lenkmechanismus fiir wenigstens ein um eine Lenkachse schwenkba-
res Arbeitsorgan, umfassend zwei in entgegengesetzten Richtungen schréag
zu einer Langsachse des Tragrahmens der MotorstraRenwalze angeordnete
Hydraulikzylinder, wobei je Hydraulikzylinder jeweils:

- ein erstes Ende um eine parallel zur Lenkachse verlaufende Gelenkachse
gelenkig mit dem Tragrahmen und

- ein zweites Ende um eine parallel zur Lenkachse verlaufende Gelenkachse
gelenkig mit dem Rahmen an der Lenkachse gegenuberliegenden Seiten des
Rahmens

verbunden ist.
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