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(57) Abstract: A method and a control device for controlling the move-
ment of a construction machine and an infinitely variable, power-split
transmission and an implement, wherein the method has the steps of de-
termining an acceleration specification predefined by a driver, of deter-
mining a state of the implement and of defining a setpoint acceleration
of the construction machine as a function of the determined acceleration
specification and of the determined state of the implement.

(57) Zusammenfassung: Verfahren und Steuergerdt zum Steuern der
Bewegung einer Baumaschine mit einem stufenlos, leistungsverzweig-
ten Getriebe und einem Arbeitsgerit, wobei das Verfahren die Schrit-
te eines Ermitteins einer durch einen Fahrer vorgegebenen Beschleuni-
gungsvorgabe, eines Ermitteins eines Zustands des Arbeitsgerdts und
eines Festlegens einer Sollbeschleunigung der Baumaschine in Abhin-
gigkeit der ermittelten Beschleunigungsvorgabe und des ermittelten Zu-
stands des Arbeitsgerits aufweist.
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Verfahren zum Steuern der Bewegung einer Baumaschine

Bekannte Verfahren zum Steuern der Bewegung einer Baumaschine weisen ein Ermitteln eines
Zustands der Baumaschine und ein Festlegen eines Abtriebsmoments des Antriebs der Bau-
maschine in Abhangigkeit des ermittelten Zustands auf.

Bei herkdmmlichen Antrieben mit einem hydrodynamischen Drehmomentwandler ergibt sich ein
Betriebspunkt des Antriebs aus dem Schnittpunkt einer Lastkurve eines Antriebsmotors und
einer Drehzahlwandlung des Drenmomentwandlers, woraus sich mit der Ubersetzung des Ge-
triebes ein Abtriebsmoment ergibt.

Ist zudem ein weiterer Verbraucher auf der Baumaschine vorhanden, beispielsweise eine Ar-
beitshydraulik, kann sich der Betriebspunkt entsprechend eines fir diesen Verbraucher abge-
zweigten Drehmoments verschieben, womit sich auch ein Pumpenaufnahmemoment des hyd-
rodynamischen Drehmomentwandlers verringert. Somit reduziert sich das Abtriebsmoment des
Getriebes und damit auch die Beschleunigung des Fahrzeuges. Insbesondere bei einer Bau-
maschine, welche unter einer hohen Last arbeitet, beispielsweise ein Radlader, hat dies einen
wesentlichen Einfluss auf das Fahrverhalten des Fahrzeuges.

Bei einem ,Rise Run“ wird ein Radlader aus einem Stillstand heraus beschleunigt und durch
Anheben einer beladenen Schaufel die Arbeitshydraulik stark beansprucht. Bedingt durch ein
reduziertes Pumpenaufnahmemoment und ein daraus resultierendes geringeres Abtriebsmo-
ment kann sich der ,Rise Run“ besonders positiv auf das Beschleunigungsverhalten des Fahr-
zeugs auswirken. Es kdnnen sich daraus insbesondere erwiinscht geringe Fahrwege und
Fahrtgeschwindigkeiten ergeben.

Bei einem leistungsverzweigten, stufenlosen Getriebe wird dagegen in herkdmmlicher Weise
das Abtriebsmoment und/oder die Beschleunigung der Baumaschine durch Softwarefunktionen
vorgegeben. Hierbei wird der Zustand einer Arbeitshydraulik jedoch nicht beriicksichtigt. Die
maximale Beschleunigung ist dabei in der Regel lediglich tber die zur Verfligung stehende Mo-

torleistung oder durch Bauteilgrenzen begrenzt.

Dies kann dazu flihren, dass das Fahrzeug selbst bei dem sogenannten ,Rise Run” stets mit
maximalem Drehmoment beschleunigt. Hierdurch kann das Fahrzeug verhéltnismaRig hohe

Fahrgeschwindigkeiten erzielen bevor die Schaufel ihre maximale Hubhdhe erreicht und dies
kann wiederum zu entsprechend groen Fahrwegen fihren. Die Fahrzeuggeschwindigkeit ist

dabei jedoch héher und die zuriickgelegte Fahrtstrecke deutlich groRRer, als bei einem Fahrzeug
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mit einem hydrodynamischen Drehmomentwandler. Dies flhrt zu instabilen Fahrsituationen mit
hoher Geschwindigkeit und hohem Fahrzeugschwerpunkt, woraus sich eine geringere Produkti-
vitat und ein erhdhter Spritverbrauch ergeben kann.

Um dem entgegenzuwirken, kann der Fahrer nur die Fahrpedalstellung reduzieren. Damit wird
das Fahrzeug zwar weniger stark beschleunigt, jedoch sinkt auch die Motordrehzahl ab und
damit auch die mégliche Hubgeschwindigkeit eines Hubgerists, welche direkt an die Motor-
drehzahl gekoppelt sein kann. Daher wird zum Anheben des Hubgerlsts mehr Zeit benétigt.

Hierdurch kann sich wiederum die Produktivitat reduzieren.

In der US 2016/0238130 A1 ist ein Verfahren zum Betreiben eines stufenlosen Getriebes be-
schrieben, welches beim Einsatz einer Baumaschine angewendet wird. Hierbei wird grundsatz-
lich ohne Verwendung einer durch einen Fahrer vorgegebenen Beschleunigungsvorgabe eine
Ubersetzung des Getriebes an vordefinierte Arbeitsabléufe der Baumaschine angepasst. Hierzu
werden Bewegungsablaufe der Baumaschine erfasst und mittels eines Vergleichs einem der

vordefinierten Arbeitsablaufe zugeordnet.

Es werden Lésungen bereitgestellt, ein Verfahren zum Steuern der Bewegung einer Bauma-
schine mit einem stufenlos, leistungsverzweigten Getriebe zu verbessern. Als eine Baumaschi-

ne kann jedes Arbeitsfahrzeug, beispielsweise ein Radlader, angesehen werden.

Eine derartige L6sung fur ein Verfahren zum Steuern der Bewegung einer Baumaschine, wel-
che einen Antrieb mit einem stufenlos, leistungsverzweigten Getriebe und einem Arbeitsgerat
aufweist, hat als Verfahrensschritte ein Ermitteln einer durch einen Fahrer vorgegebenen Be-
schleunigungsvorgabe, ein Ermitteln eines Zustands des Arbeitsgeréats und ein Festlegen einer
Sollbeschleunigung der Baumaschine in Abhangigkeit der ermittelten Beschleunigungsvorgabe
und des ermittelten Zustands des Arbeitsgerats. Eine an eine Fahrsituation oder einen Arbeits-
ablauf angepasste Fahrzeugbeschleunigung kann somit auch fir einen Antrieb mit einem stu-
fenlos, leistungsverzweigten Getriebe bereitgestellt werden.

Das Verfahren hat den wesentlichen Vorteil, dass es fiir eine mit einem stufenlosen Getriebe
angetriebenen Baumaschine ein analoges Fahrverhalten, wie es bereits bei Fahrzeugen mit
hydrodynamischem Drehmomentwandler vorhanden ist, bereitstellen kann, wobei die Be-
schleunigung der Baumaschine fahrsituationsabhéngig angepasst werden kann. Als Eingangs-
gréRen kdénnen lediglich die Fahrpedalstellung und ein Zustandswert, beispielsweise eine Posi-
tion eines Arbeitsgerats dienen.
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Bei einer mit einem stufenlos, leistungsverzweigten Getriebe angetriebenen Baumaschine kann
die Drehzahl des Antriebsmotors grundsétzlich durch eine stufenlose Getriebelibersetzung des
Getriebes jederzeit nahezu frei gewahlt werden. Wird ein Antriebsmotor gedriickt, das heif3t
beansprucht, kann durch eine Grenzlastregelung auch eine Ubersetzungsénderung angepasst
werden und so auch die Zugkraft erh6ht werden.

Ein Arbeitsgerat kann eine Arbeitshydraulik zum hydraulischen Betétigen des Arbeitsgerats
aufweisen. Ferner kann das Arbeitsgerat ein HubgerUst, welches auch als Hubrahmen bezeich-
net werden kann, und ein Arbeitswerkzeug aufweisen, wobei das Arbeitswerkzeug am Hubrah-
men angeordnet sein kann. Bei dem Arbeitswerkzeug kann es sich beispielsweise um eine Ar-

beitsschaufel handeln.

Als Sollbeschleunigung der Baumaschine kann eine tatsachlich von der Baumaschine auf
Grundlage der Beschleunigungsvorgabe des Fahrers zu erzielende Beschleunigung verstanden

werden.

Eine der L6sung zugrundeliegende Grundidee kann darin gesehen werden, dass ausgehend
von und auf Grundlage einer von einem Fahrer von der Baumaschine angeforderten Beschleu-
nigung, insbesondere mittels Betétigen eines Fahrpedals oder eines Joysticks, eine unmittelbar
daraus resultierende Beschleunigung vor deren Realisierung durch den Antrieb erst an eine
konkrete Statik oder Kinematik eines in einer Arbeitsaufgabe eingesetztes Arbeitsgerat ange-

passt wird.

Der Ldsung liegt als Erkenntnis zugrunde, dass insbesondere eine Reduzierung der Beschleu-
nigung der Baumaschine die Produktivitat der Arbeit mit der Baumaschine erhéhen kann, da nur
so die Fahrzeugbeschleunigung mit einem Arbeitsgerateeinsatz und mit einem gleichzeitigen
Mandvrieren der Baumaschine in effizienter Weise aufeinander abgestimmt werden kann. Fer-
ner kann so dem Fahrer der Baumaschine mit dem stufenlosen Getriebe ein gewohntes Fahr-
verhalten wie bei konventionellen Fahrzeugen bereitstellt werden.

Ein derartiges Anpassen der Sollbeschleunigung an einen Arbeitsgerateeinsatz kann einerseits
einen positiven Einfluss auf die Fahrstabilitdt einer Baumaschine und andererseits auch einen
positiven Effekt fir die Produktivitét und Effizienz der Arbeit haben, da Fahrwege und Ge-
schwindigkeiten der Baumaschine in besonders vorteilhafter Weise mit einem derartigen Beein-
flussen der Fahrzeugbeschleunigung an eine Arbeitsaufgabe oder einen Arbeitsablauf ange-

passt werden kénnen.
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Eine Ausfiihrungsform besteht darin, dass der ermittelte Zustand des Arbeitsgerats eine Positi-
on des Arbeitsgerats aufweist. Die Position kann eine absolute oder relative Position sein, wo-
bei die relative Position insbesondere bezogen auf die Baumaschine sein kann. Die Position
kann eine derartige Stellung, Orientierung, Lage oder Hohe des Arbeitsgerats sein. Der Zustand
des Arbeitsgerats kann auch ein Zustand eines Hubgeriists sein, an welchem das Arbeitsgeréat
angebracht sein kann. Ferner kann der Zustand neben derartig rdumlichen Zustanden auch ein
Arbeitszustand sein.

Eine weitere Ausfihrungsform besteht darin, dass der ermittelte Zustand des Arbeitsgerats eine
Positionsanderung des Arbeitsgerats aufweist. Die Positionsénderung kann eine Geschwindig-
keit oder Beschleunigung des Arbeitsgerats oder des Hubgerusts sein. Bei der Positionsande-
rung kann es sich ferner um eine absolute oder eine relativ zur Baumaschine ermittelte Positi-
onsanderung handeln, wobei die Positionsdnderung insbesondere eine relative Positionsdnde-
rung des Arbeitsgerats zum Koérper der Baumaschine sein kann.

Eine Hubgeristbewegung kann dabei durch verschiedene Messsignale ermittelt werden und
kann nicht zwangslaufig an einen Drehwinkelsensor gebunden sein. Alternative Messsignale
sind ein Winkel einer Schwenkscheibe einer Pumpe an einem Nebenabtrieb, Driicke in der Ar-
beitshydraulik, ein Sollwert aus einer Joystick-Bewegung als ein direktes Fahrerkommando
und/oder Zylinderbewegung im Hubgerust.

Eine weitere Ausfiihrungsform besteht darin, dass der ermittelte Zustand des Arbeitsgeréts eine
Bewegungsrichtung des Arbeitsgerats aufweist. Bei der Bewegungsrichtung kann es sich um
eine absolute oder relativ zur Baumaschine ermittelte Richtung oder Orientierung des Arbeits-
gerats oder des HubgerUsts handeln, wobei die Bewegungsrichtung insbesondere eine relative
Bewegungsrichtung des Arbeitsgerats bezogen auf eine Baumaschinenachse, beispielsweise
deren Langsachse sein kann.

Zum Ermitteln der Position, der Positionsanderung und/oder der Bewegungsrichtung kann eine
Sensorik zum Erfassen einer Position, einer Geschwindigkeit oder einer Beschleunigung der
Baumaschine, des Hubgeriists und/oder des Arbeitsgerats vorgesehen sein. Hierfiir kann ein
oder mehrere Sensoren auf der Baumaschine, dem Hubgerist und/oder dem Arbeitsgerét an-
geordnet sein. Das Ermitteln der Position, der Positionsdnderung und/oder der Bewegungsrich-
tung kann zu diskreten Zeitpunkten erfolgen, wobei entsprechende Einzelwerte bestimmt wer-
den kdnnen. Alternativ kénnen Positionen, Positionsdnderung und/oder Bewegungsrichtungen
auch in einem bestimmten Zeitfenster getrackt, das heif’t kontinuierlich aufgezeichnet werden.
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Eine weitere Ausfiihrungsform besteht darin, dass zum Betatigen des Arbeitsgerats auf der
Baumaschine eine Arbeitshydraulik vorgesehen ist und dass der ermittelte Zustand des Ar-
beitsgeréts einen Parameter der Arbeitshydraulik aufweist. Ein Zustand der Arbeitshydraulik
kann im Allgemeinen deren Beanspruchung und im Speziellen ein vorhandenes Druckverhaltnis
in der Arbeitshydraulik sein. In Abhéngigkeit der Ausriistung der Baumaschine kann so das Be-
wegungsverhalten einer Baumaschine auch an Kundenwiinsche beziehungsweise -
anforderungen an die Maschinenhydraulik flexibel angepasst werden.

Eine Ausfiihrungsform weist ein Berechnen eines Korrekturwerts unter Berlicksichtigung des
ermittelten Zustands des Arbeitsgeréts und ein Festlegen der Sollbeschleunigung der Bauma-
schine in Abhangigkeit des Korrekturwertes, beispielsweise durch Anbringen des Korrekturwerts
an die ermittelte Beschleunigungsvorgabe auf. Bei dem Korrekturwert kann es sich insbesonde-
re um einen die Sollbeschleunigung der Baumaschine verringernden Wert handeln. Daneben
kann auch ein Korrekturwert vorgesehen sein, welcher die angeforderte Beschleunigung der
Baumaschine vergrofRert. Bei dem Korrekturwert kann es sich um einen konstanten Korrektur-
wert handeln, welcher mittels Addition oder Subtraktion an die Beschleunigungsvorgabe ange-
bracht werden kann.

Eine Ausfuhrungsform weist ein Ermitteln eines Fahrdynamikparameters der Baumaschine und
ein Festlegen der Sollbeschleunigung der Baumaschine in Abhdngigkeit der ermittelten Be-
schleunigungsvorgabe, des ermittelten Zustands des Arbeitsgerats und des ermittelten Fahrdy-
namikparameters auf. Bei dem Fahrdynamikparameter kann es sich um eine Fahrgeschwindig-
keit, einen Fahrbereich, eine Ubersetzung des Getriebes oder eine Fahrtrichtung handeln. Fer-
ner kann es sich auch um eine absolute Fahrzeugposition oder um eine Fahrzeugbeschleuni-
gung selbst handeln. Der Fahrdynamikparameter kann auch einen Fahrimodus der Baumaschi-
ne umfassen, beispielsweise ob die Baumaschine sich in einer Reversierung oder in einer Nor-

malfahrt in eine Richtung befindet.

Eine Ausfiuhrungsform weist ein Berechnen eines Korrekturwerts unter Berlicksichtigung des
ermittelten Zustands des Arbeitsgerats und des ermittelten Fahrdynamikparameters und Festle-
gen der Sollbeschleunigung der Baumaschine durch Anbringen des Korrekturwerts an die ermit-
telte Beschleunigungsvorgabe auf. Auch bei diesem Korrekturwert kann es sich um einen die
Sollbeschleunigung der Baumaschine verringernden oder vergréf3ernden Wert handeln wobei
der Korrekturwert ein konstanter Wert sein kann, welcher mit der ermittelten Beschleunigung
addiert oder von dieser subtrahiert werden kann.
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Eine weitere Ausfiihrungsform besteht darin, dass der Korrekturwert ein Korrekturfaktor zur
Skalierung der ermittelten Beschleunigungsvorgabe ist. Bei den beschriebenen Korrekturfakto-
ren kann es sich um einen Faktor groRer als Eins oder kleiner als Eins zur VergréfRerung oder
Verkleinerung der ermittelten Beschleunigung handeln. Ein Verringern der Beschleunigung
kann auch hinsichtlich eines Reduzierens des Kraftstoffverbrauchs vorteilhaft sein.

Einer oder mehrere der Zustande des Arbeitsgerats und/oder einer oder mehrere der Fahrdy-
namikparameter kdnnen in einem einzigen Korrekturwert oder -faktor zusammengefihrt wer-
den. Mit diesem einzigen Wert oder Faktor kann die geforderte oder ermittelte Beschleunigung
des Fahrzeuges aus der Fahrervorgabe, insbesondere aus dem Betétigen des Fahrpedals effi-
zient angepasst werden. So kann beispielsweise bei einem Anheben des Hubgerists, insbe-
sondere bei dem sogenannten ,Rise Run®, die Fahrbewegung der Baumaschine verbessert
werden. Hierbei kann es zum Beispiel zielflihrend sein einen Korrekturfaktor kleiner als Eins
vorzugeben, wodurch die Beschleunigung reduziert wird und damit die Bewegung der Bauma-

schine sicherer und dariiber hinaus auch effizienter wird.

Eine weitere Ausfiihnrungsform besteht darin, dass die durch den Fahrer vorgegebene Be-
schleunigungsvorgabe durch ein Betatigen eines Fahrpedals der Baumaschine vorgegeben
wird. Die Beschleunigungsvorgabe kann auch durch das Betatigen eines Joysticks vorgegeben

werden.

Eine weitere Ausfiihrungsform besteht darin, dass beim Festlegen der Sollbeschleunigung der
Baumaschine zudem eine Sollfahrtstrecke der Baumaschine bericksichtigt wird. Beim Bertick-
sichtigen einer Sollfahrtstrecke und eines Zustands des Arbeitsgeréts kann das Bedienen des
Arbeitsgerats entlang der Sollstrecke aufeinander abgestimmt werden. Mit anderen Worten
kann so die Beschleunigung in Abhéngigkeit eines Sollwegs an den Zustand des Arbeitsgerats
angepasst werden. Hierdurch kann der Fahrer (iber die Fahrstrecke selbst oder dariiber be-
stimmen ob er lange oder kurze Arbeitszyklen fahren méchte. Dies kann auch als eine Funktio-
nalitat umgesetzt werden, welche zum adaptiven Anpassen der Beschleunigung an den gefah-

renen Weg ausgebildet ist.

Eine Ausfiihrungsform weist ein Festlegen der Sollbeschleunigung mittels Einstellen eines Ab-
triebsmoments des Getriebes in Abhangigkeit der ermittelten Beschleunigungsvorgabe und des
ermittelten Zustands des Arbeitsgerats auf. Dies hat den Vorteil, dass sich das Fahrzeug last-
fuhliger verhalten kann. Das heift, die Fahrzeugbeschleunigung kénnte beispielsweise in einer
von der Baumaschine zu bewaltigenden Steigung beim Anheben des Arbeitsgerats reduziert

werden.
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Eine weitere Ausfiihrungsform besteht darin, dass das Ermitteln des Zustands des Arbeitsge-
rats und das Festlegen der Sollbeschleunigung der Baumaschine selektiv durch den Fahrer
erfolgt. Dem Fahrer kann hierfiir ein Bedienelement zur Verfligung gestellt werden, mit welchem

er ein Anpassen der Beschleunigung temporar ein- und wieder ausschalten kann.

Eine weitere Ausfilihrungsform besteht darin, dass die Baumaschine Sensorik zum Ermitteln
einer Position oder einer Positionsanderung des Arbeitsgerats aufweist und der ermittelte Zu-
stand des Arbeitsgerats auf entsprechenden Messwerten der Sensorik basiert. Hierfir kann
zumindest ein Winkelsensor am Arbeitsgerat oder am Hubgeriist der Baumaschinen vorgese-
hen sein. Alternativ oder zusatzlich kbnnen Drucksensoren beziehungsweise Positionsschalter
vorgesehen sein. Mit derartigen Sensoren kann die Hubhohe beziehungsweise die Anderung
der Hubhéhe, mit anderen Worten die Hebe- beziehungsweise Senkgeschwindigkeit, ermittelt

werden.

Eine weitere Lésung besteht in einem Steuergerat zum Ausflihren des Verfahrens zum Steuern

der Bewegung einer Baumaschine.

Das Verfahren zum Steuern der Bewegung einer Baumaschine und seine Ausfiihrungsformen
werden nachfolgend anhand der schematischen Figuren 1 und 2 weiter erlautert.

Fig. 1 zeigt ein Ablaufdiagramm mit Verfahrensschritten des Verfahrens.

Fig. 2 zeigt Verfahrenskomponenten beim Festlegen einer Sollbeschleunigung.

Figur 1 zeigt einzelne Verfahrensschritte des Verfahrens zum Steuern der Bewegung einer
Baumaschine. Als erster Schritt ist ein Ermitteln S1 einer Beschleunigungsvorgabe durch einen
Fahrer vorgesehen. Als zweiter Schritt ist nachfolgend ein Ermitteln S2a eines Arbeitsgeratezu-
stands vorgesehen. Als weiterer Schritt ist alternierend oder parallel zum zweiten Schritt ein
Ermitteln S2b eines Fahrdynamikparameters vorgesehen. AnschlieRend ist als dritter Schritt ein
Berechnen S3 eines Korrekturwerts flr eine vorgegebene Sollbeschleunigung vorgesehen. Da-
nach ist als vierter Schritt ein Anbringen S4 eines Korrekturwerts vorgesehen. Als letzter Schritt
ist dann ein Festlegen S5 einer Sollbeschleunigung fiir die Baumaschine vorgesehen.

Figur 2 zeigt einzelne Verfahrensschritte und Parameter des Verfahrens. Zunachst ist eine Aus-
gangsgréfe fur den Verfahrensablauf eine Beschleunigungsvorgabe 10 des Fahrers, insbeson-
dere eine Fahrpedalbetatigung durch diesen. Daneben besteht dann bei einer Fahreraus-

wahl 15 eine Entscheidungsméglichkeit, mit welcher der Fahrer temporar oder dauerhaft das
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Anwenden des Verfahrens auf der Baumaschine selektiv auswéhlen kann. Diese Auswahl muss
nicht zwingend durch den Fahrer erfolgen. Es besteht auch die Mdglichkeit , dass diese Aus-
wahl von einem Fahrprogramm erfolgt. Entscheidet sich der Fahrer oder das Fahrprogramm fir
ein Nichtanwenden des Verfahrens, wird die Beschleunigungsvorgabe 10 unveréndert als un-
korrigierte Beschleunigungsvorgabe 45 beibehalten und dann als Sollbeschleunigung 60 dem
Bewegungsverhalten der Baumaschine zugrunde gelegt.

Entscheidet sich der Fahrer oder das Fahrprogramm fir ein Anwenden des Verfahrens, wird
neben der Beschleunigungsvorgabe 10 zumindest ein Arbeitsgeratezustand 20 ermittelt. Optio-
nal wird daneben zumindest ein Fahrdynamikparameter 30 ermittelt. Ein solcher Arbeitsgerate-
zustand 20 ist eine Position 22 des Arbeitsgerats, eine Positionsanderung 24 des Arbeitsgerats
oder eine Bewegungsrichtung 26 des Arbeitsgeréts. Ein solcher Fahrdynamikparameter 30 ist
eine Fahrgeschwindigkeit 32 der Baumaschine, eine Fahrtrichtung 34 der Baumaschine oder
eine Fahrtrichtungséanderung 36 der Baumaschine.

An die Beschleunigungsvorgabe 10 des Fahrers als Sollbeschleunigungsvorgabe 65 wird basie-
rend auf zumindest einem ermittelten Arbeitsgerédtezustand 20 ein Korrekturwert 40 angebracht.
Der Korrekturwert 40 beriicksichtigt die Position 22, die Positionsanderung 24, die Bewegungs-
richtung 26, die Fahrgeschwindigkeit 32, die Fahrtrichtung 34 und die Fahrtrichtungsande-

rung 36 des Arbeitsgeréts beziehungsweise der Baumaschine. Aus der Sollbeschleunigungs-
vorgabe 65 und dem Korrekturwert wird dann mittels Multiplikation eine korrigierte Beschleuni-

gungsvorgabe 67 berechnet.

Die korrigierte Beschleunigungsvorgabe 67 wird dann als Sollbeschleunigung 60 dem Bewe-
gungsverhalten der Baumaschine zugrunde gelegt, womit die Bewegung der Baumaschine ar-
beits- und fahrsituationsabhéngig angepasst werden kann.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Steuern der Bewegung einer Baumaschine,

wobei die Baumaschine einen Antrieb mit einem stufenlos, leistungsverzweigten Getriebe und
einem Arbeitsgerat aufweist und

wobei das Verfahren gekennzeichnet ist durch die Schritte:

Ermitteln (S1) einer durch einen Fahrer vorgegebenen Beschleunigungsvorgabe (10),
Ermitteln (S2a) eines Zustands (20) des Arbeitsgerats und

Festlegen (S5) einer Sollbeschleunigung (60) der Baumaschine in Abhangigkeit der ermittelten
Beschleunigungsvorgabe (10) und des ermittelten Zustands (20) des Arbeitsgeréts.

2. Verfahren nach Anspruch 1,
wobei der ermittelte Zustand (20) des Arbeitsgerats eine Position (22) des Arbeitsgerats auf-
weist.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,
wobei der ermittelte Zustand (20) des Arbeitsgerats eine Positionsédnderung (24) des Arbeitsge-

rats aufweist.

4. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche,
wobei der ermittelte Zustand (20) des Arbeitsgerats eine Bewegungsrichtung (26) des Arbeits-
gerats aufweist.

5. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche,

wobei zum Betétigen des Arbeitsgerats auf der Baumaschine eine Arbeitshydraulik vorgesehen
ist und

wobei der ermittelte Zustand (20) des Arbeitsgerats einen Parameter der Arbeitshydraulik auf-
weist.

6. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, mit

Berechnen (S3) eines Korrekturwerts (40) unter Berticksichtigung des ermittelten Zustands (20)
des Arbeitsgerats und

Festlegen (S5) der Sollbeschleunigung (60) der Baumaschine durch Anbringen (S4) des Kor-
rekturwerts (40) an die ermittelte Beschleunigungsvorgabe (10).
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7. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche,
mit Ermitteln (S2b) eines Fahrdynamikparameters (30) der Baumaschine und
Festlegen (S5) der Sollbeschleunigung der Baumaschine in Abhangigkeit des ermittelten Fahr-

dynamikparameters (30).

8. Verfahren nach Anspruch 7, mit

Berechnen (S3) eines Korrekturwerts (40) unter Berlicksichtigung des ermittelten Zustands (20)
des Arbeitsgerats und des ermittelten Fahrdynamikparameters (30) und

Festlegen (S5) der Sollbeschleunigung (60) der Baumaschine durch Anbringen (S4) des Kor-
rekturwerts (40) an die ermittelte Beschleunigungsvorgabe (10).

9. Verfahren nach Anspruch 6 oder 8,
wobei der Korrekturwert (40) ein Korrekturfaktor zur Skalierung der ermittelten Beschleuni-
gungsvorgabe (10) ist.

10. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche,
wobei die durch den Fahrer vorgegebene Beschleunigungsvorgabe (10) durch ein Betéatigen
eines Fahrpedals der Baumaschine vorgegeben wird.

11. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche,
wobei beim Festlegen (S5) der Sollbeschleunigung (60) der Baumaschine zudem eine Soll-
fahrtstrecke der Baumaschine beriicksichtigt wird.

12. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche,

mit Festlegen (S5) der Sollbeschleunigung (60) mittels Einstellen eines Abtriebsmoments des
Getriebes in Abhangigkeit der ermittelten Beschleunigungsvorgabe (10) und des ermittelten
Zustands (20) des Arbeitsgerats.

13. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei
das Ermitteln (S2a) des Zustands (20) des Arbeitsgerats und das Festlegen (S5) der Sollbe-
schleunigung (60) der Baumaschine selektiv durch den Fahrer erfolgt.

14. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche,

wobei die Baumaschine Sensorik zum Ermitteln (S2a) einer Position (22) oder einer Positions-
anderung (24) des Arbeitsgerats aufweist und

wobei der ermittelte Zustand (20) des Arbeitsgerats auf entsprechenden Messwerten der Sen-

sorik basiert.
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15. Steuergerat zum Ausfiihren des Verfahrens nach einem der vorherigen Anspriiche.
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