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Englanti

Kuorman varmuusilmaisin - Sdkerhetsindikator for last

Keksinndn kohteena on nosturi, joka on varustettu tieto-
jenkasittelyjarjestelmdlld, joka kdsittdd laitteet nosturin
nostovarren tyvikulman mddrittdmiseksi, laitteet pituuden
mittaamiseksi nostovarren tyvestd nostovarren pidihdn ja mik-
roprosessorin, joka on jdrjestetty vastaanottamaan miadritys-
ja mittauslaitteista tulevia digitaalisia tietoja ja kisit-
telemdaan niita.

Esiintyvissd jdrjestelmiss3d nosturin nostovarren kuormi-
tusta kaytetaan yhtend muuttujana kulloinekin nosturin sa-
teen laskemiseksi tai maddrittdmiseksi. Nosturin sidde ilmais-
taan normaalisti sallitun kuorman ilmaisimissa (tdm&n Jjal-
keen lyhennettynd SLI) ja sitd kdytetddn mddrittidmiddn todel-
linen hyotykuorma (tdmdn jdlkeen lyhennettynd AWL) ja sal-
littu hydtykuorma (tamdn jalkeen 1lyhennettynd SWL). Koska
kuormaa kaytetddan muuttujana, nosturin 1laskentajidrjestelmd
on tarkitettava erityiskuormia varten ja sman yyppisten nos-
tureiden puomin Jjdykkyydenb vdhdinen muutos tekee valttamat-
témdksi uuden ja poikkeavan tarkistuksen, mik3d on kaalista,
aikaavievdd, summittaista ja virhealtista.

Nosturieden tunnetut SLI:et ovat ottaneet huomioon usei-
ta muuttujia nosturin kdytdssd, kuten nostovarren kulman,
nostdvérren pituuden, nosturin muodon, k&intdkyulman, nosto-

kuorman ja nostojen mddradn. Ndaitd muuttujhia kutsutaan tdmin
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jalkeen nosturin muuttujiksi.

Johtuen muuttujien lukumddrastd on ollut yleisend .kdy-
tantdona mitata mainittu nostokuorma (tdmin suoritetaanueilla
laitteilla, joista yhdessd mitataan nostokdyden jdnnitys so-
pivalla dynamometrilld) ja nostovaren kulma ja aattaa namd
muuttujat vataavuussuuhteeseen toimintakdyrian avulla, joka
on leikkattu erityistd nosotvarren pituutta ja nosturin muo-
toa varten, jolloin kdyra on muotoiltu vastaamaan uhteelli-
sella tavalla taulukkoa, joka antaa sallitun fkapasiteetin
tdtd nostovarren pituutta varten. Kun kdytetddn poikkeavaa
muotoa tai nostovaren pituutta, kdytda on muutttava, ja tadma
on vaivalloista ja voi aiheuttaa lis8i virheit3d. Esimerkiksi
kun kuorma on sovitettu nostovarteen, joka on tarkistettujen
asemien valilla, tarkka hydtykuorma madritetddn kayradn muo-
toilun avulla, ja tdm38 aiheuttaa virheit3d ja yhdenmukaisuu-
den puutetta samankaltaisten koneiden v&l1illd. Edelleene-
riyrtiskdyrien leikkaaminen kutakin muotoa varen on
aikaanvievda. N&diden ongelmien vdhentdmiseksi muuttuja ja
kaytamuodot on esitetty sd hkovatuksina ja nditda on verrattu
vaaratilanteen haviatemiseksi. Jokainen muuttuja on tavalli-
sesti estietty pddosoittimen osoitintaululla. Namd jadjretel-
mit ovat itseasiassa analogiatietokoneita ja ne ovat epa-
herkkid sikali, ettd jokainen muuttuja on huolelliesti tar-
kistttava Jja esitettdvid erityiselld virtapiirilli. Tist3d
syystd muuttuvat tekijdt tarvitsevat tdysin uuden piirin.

Keksinndn mukaisesti nosturi on varustetu tietojenkdsit-
telyjdrjestelmdllsd, Jjoka Kkdsittida myds laitteet nosturin
nostovarren pddn kulmapoikkeaman madrittadmiseksi Jja ettéa
mikroprosessori on jarjestetty mddrittidmiddn matemaattisesti
nosturin nostovarren todellisen taipunen muodon. Todellinen
nostovarren sdde voidaan tdll6in mddrittdi, koska tunnetaan
todellinen nostovarren pddn ja tyven asema.

Parhaiten mikroprosessori on liitetty nayttdlaitteseen,
joka on jarjestetty ndyttdamdadn SWL:n ja SWL:n ja muut mik-
roprosessorilla kdsitellyt tiedot, jolloin ndyttdlaite muo-
- dostaa sallitun kuorman ilmaisimen. Mikroprosessori voidaan
edullisesti jarjestidd liipaisemaan &&ni- ja/tai ndkohdlytyk-
set ja katkaisemaan liikkeen, kun ldhestytddn sallittua hyo-

tykuormaa tai kun
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se ylitetddn.

Erityisen kuorman mddrittdmiseksi kdytetddn dynamometrid.
Kdyttdm8lld mikroprosessoria ja tietosybtt6jd, on selvdd,
ettd ei voida ainoastaan sydttdd useita tietoja laskentaan, mitd
tulee siihen, onko erityinen kuorma sallittu mddr&dtyissd olo-

suhteissa, vaan sydttdjen lukumdird voi olla rajoittamaton.

Erds toinen etu on se, ettd jos laitteisto ajanmukaistetaan,
on mahdollista lis&dtd laskelmia ohjelmoimalla uudelleen mikro-
prosessori sen sijaan, ettd leikattaisiin kdyrdt uudestaan, uu-
distettaisiin kytkenn&dt tai muutettaisiin sallitut toimintalis-
tat muotojen muutoksen johdosta esimerkiksi kdrkipuomissa tai
erilaisissa ristikkopuomeissa. ‘

Jérjestelmd pystyy laskemaan todellisen sdteen, joka on
ndenndinen sdde muunnettuna erityiskuormalla. Tdstd syystd sal-
litun kuorman ilmaisin on esitetty oikeilla tiedoilla, mit&d tu-
lee todelliseen sdteeseen missd asennossa tahansa ja se pidetddn
tdstd syystd pysyvdsti informoituna todellisesta sallitusta toi-
mintatilanteesta.

Erds toinen etu, joka ei liity t&hdn, on se, ettd samaa
mikroprosessoria voidaan kdyttdd tiedoille, jotka eivdt erityi-
sesti koske kuormaa, kuteﬂ;engaspaineelle, koneiston kdynti-
tunnéille, ajalle ennen seuraavaa huoltoa tai ﬁoPa huoltotie-
doille. Ylimd&rdistd laitteistoa ei tarvita, vaan ainoastaan
ohjelmointi.

Siten on tdrkedd, ettd kdyttdjdn tarvitsee vain katsoa
yhtd ndyttdlaitetta, mikd voi esittdd minkd tahansa informaa-
tion, joka vaaditaan aakkosnumeerisessa muodossa. Yksinkertai-
nen analogiandyttd voitaisiin 1liittd&d tdhtien muodossa ndyttddn,
joka ilmaisee "pyOreind" numeroina tai tonneina todellisen hy&-
tykuorman ja sallitun hydtykuorman.

Erds lisdetu on se, ettd kun nosturi on kuormittamaton,
mutta nostovarsi on alhaisella korkeudella, voidaan yksinker-
taisesti varoittaa kdyttdjdd, kun nostovarsi saapuu vaaralli-
sen alhaiseen kulmaan, s.o. nosturin geometrisen alueen sisd-
puolella, mutta kuorma-alueen ulkopuolella.

Vield erds lisdetu on se, ettd jos turvallisuusmddrdyksia
muutetaan tai jos kdyttdijd siirtyy maasta toiseen, jossa on
erilaiset turvallisuusmidédrdykset, ndmd voidaan helposti ohjel-
moida mikroprosessoriin muuttamatta fysikaalisesti ilmaisinta,

s.o0. muuttamatta nokkia tai piireja.



Vaadittaessa automaattista nosto- tai lastauslaitetta, on
yksinkertaista kdyttdd jdrjestelmdn mikroprosessorin kdsittele-
mid tietoja ohjaamaan nostovarren pituuden, k&yden pituuden,
nostovarren korkeuden ja kuorman kddnnén tai korkeuden servo-
toimisia liikkeitd.

Keksinndn erdstd suoritusmuotoa selitet&ddn seuraavassa léd-
hemmin esimerkin avulla viittaamalla oheisiin piirustuksiin,
joissa
kuv. 1 on pystykuva ajoneuvolle asennetusta keksinndn mukaisesta
nosturista,
kuv. 2 on lohkokaavickuva nosturin tietojenkdsittelyjdrjestelméds-
td, joka sisdltidd keksinndn mukaisen sallitun kuorman ilmaisi-
men,
kuv. 3 on lohkokaavickuva kuvion 2 mukaisen jdrjestelmdn mikro-
prosessorin vksityiskohdista,
kuv. 4 on kaavio kuvion 2 mukaisessa jdrjestelmdssd kdytetystd
ndyttdlaitteesta,
kuv. 5 on kuorman mittauslaite ja kdyden nopeuden ja suunnan
lédhetin, jota kdytetddn kuvion 1 mukaisessa nosturissa,
kuv. 6 esittdd kuvion 5 mukaista laitetta ja ldhetintd, joka si-
jaitsee kuvion 1 mukaisessa nosturissa, ja
kuv. 7 on toinen kuva kuvion 5 mukaisesta kdyden nopeuden ja
suunnan ldhettimesta.

Kuviossa 1 esitetty nosturi on varustettu keksinndn mukai-
sella tietojenkédsittelyjédrjestelmdlld. Nosturi k&dsittdd teles-
kooppisen nostovarren alemman osan 1, yhden tai useamman ylem-
mdn osan 2, joihin on mahdollista sovittaa k&rkipuomi tai muita
kuormaa kannattavia rakenteita, nosturin pddllysrakenteen 3,
jonne on asennettu ohjaamo 4, nostolaitteet 5 (sopivasti hydrau-
linen nosturi) nostovarren nostamiseksi, sekd ajoneuvon korin 6.
Nosturin pd&dllysrakenne 3 on asennettu ajoneuvolle 6, niin ettd
se voi kiertdd akselin 7 ympdari.

Kuormittamattomassa tilassa nosturin nostovarren pdd 9 on
korkeudella Qo, joka on ldhes (omapaino aiheuttaa v&h&disen ero-
tuksen) yhtd suuri kuin nosturin juuressa tai nostovarren ty-
vessd oleva ja voidaan mitata sopivalla mittauslaitteella joko
nostovarren akselin 8 ldhelld nostovarren tyvessd tai muutoin
nostolaitteessa 5. Kuormitetussa tilassa, joka on esitetty huo-

mattavasti ylivddntyneend katkoviivoin kuviossa 1, nostovarren



pdd on korkeudella Q1. Kulma Q1 voidaan mitata sopivalla'
mittauslaitteella puomi pddssd, jolloin muut mittauslaitteet
sijaitsevat nostovarren tyvessé nostovarren akselin  ldhelld

ja nostovarren pituudella (tarvittaessa), joita k&dytetddn tote-
amaan nostovarren muodostunut muoto. Nostovarren pituus akse-
lilta 8 pééhén'9 voidaan mitata sopivalla laitteella, kuten
kaapelilla, joka kulkee nostovarren pid#dstd nostovarren tyvessi
olevaan jousikuormitteiseen rumpuun. Rumpu on kytketty tunnet~-
tuun digitaaliseen ldhettimeen. Kaapelia kdytetddn paitsi nosto-
varren pituuden mittauksen my®s kdyttdmddn nostovarren pdéssd
olevaan ylempdd kaltevuusmittaria 21, joka osoittaa kulman Q1.
Kaltevuusmittarista 21 tulevat signaalit pédédstetddn kaapelia
pitkin alaspdin. Kuormittamaton sé&de R voidaan sitten laskea
nosturiin jdrjestetylld mikroprosessorilla ja ndyttdd ndyttd-
laitteella 10, joka on asennettu ohjaamoon 4 ja jolle syOtetddn
tietoja mittauslaiteilta. Kuormitetussa tilassa nostovarren
taipuma ylh&ddltd alaspdin aiheuttaa nostovarren p&dn kulman vé-
henemisen arvoon Q1. My6s nostovarren sdde kasvaa arvoon R1.
Sekd taipuma ettd s&de voidaan helposti ilmaista digitaalises-
ti ndyttSlaitteella 10. Vaikka nostovarren taipumalla on sindn-
sd sallittu raja, sdteen kasvu saa aikaan sen, ettd nosturi
pyrkii kaatumaan ja tdstéd syystd sdteen kasvua, mikd itse on
muuttuja, on kdytettdvd muuntamaan kuormitusraja annetulle s&-
teelle Ry. Tdllaisten nosturin muuttujien muunnos digitaalisik-
si tiedoiksi selvdsti takaa tietojen tarkkuuden ja hyddyllisyy-
den. Sallitulla rajalla tai ennen sen saavuttamista mikropro-
sessori saa aikaan hdlytyksen ja antaa kuulua &d&nihdlytyksen

24 ja/tai ndkohdlytyksen ndyttdlaitteella 10 ja liikkeen katkai
seva rele 26 voidaan saattaa toimintaan, ei-sallitun tilan muo-
dostumisen ehkdisemiseksi.

Kuviossa 2 on esitetty nosturin tietojdrjestelmd kaaviomai-
sesti, jossa mittauslaitteet ja ohjauslaitteet 11 - 21 sydttéd-
vdt erilaisia nosturin muuttjia mikroprosessoriin 22 ja té&md
sybttdd digitaaliseen muotoon kdsitellyt tiedot ndyttdlaittee-
seen 10.

Vaikkakaan tdssd ei ole esitetty, on sopivaa kdyttdd ndyttd
laitetta 10 muita informaatioita, kuten renkaan painetta ja ko-
neen kdyntitunteja varten. Voi olla my&s sopivaa kdyttdid mikro-
prosessoria aikaansaamaan ndyton, joka ilmaisee huoltovdlit

koko yksikkdd varten. Siten keksintd ei saa aikaan ainoastaan
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tarkempaa tietojen kdsittelyd ja ndyttdd, vaan muita tietoja,
jotka eivadt ole osana normaalista sallitun kuorman ilmaisimes-
ta, voidaan tallentaa ja ndyttda.

Vaikka useat digitaalisista ldhettimistd, joita kdytetddn
ldhettdmdédn tietoja mikroprosessoriin 10, ovat tunnettuja lait-
teita, jotkut ndistd on suunniteltu etenkin kdytettdvdksi tdssd
jdrjestelmdsséd. Etenkin kuorman mittauslaitteen 16 ja kdyden
nopeuden ja suunnan l&hettimen 20 uskotaan olevan uusia ja ne

on yhdistetty yhteen aincaan mittaﬁslaiteyksikkéén 30, joka on

esitetty kuviossa 5 - 7.
Mittauslaitteessa 30, joka on asennettu nostovarrelle nos-

tovarren pddn ja tyven vidliin, on olennaisesti kolme rullaa tai
vdkipyérdd 31, 32 ja 33. Vdkipydrdt 31 ja 33 ovat linjassa tai
yvyhdensuuntaisesti nosturin kdyden 35 kanssa ja keskipy®rd 32

on siirretty sivuun linjasta, niin ettd se nojautuu kOyttd varten.
Mik&d tahansa muutos k&yden jédnnityksessd, s.o. kuormituksen muu-
tos kohdasta WO kohtaan W1 saa aikaan sen, ettd pydrd 31 pyrkii
poikkeamaan suunnasta ja tdmd pyrkimys voidaan mitata kuormitus-
mittarilla 40. Kuviosta 5 ndhdddn, ettd kukin vdkipydrda 31 =- 33
on asennettu vastaavasti lohkoihin 37 - 39 ja jokainen lohko on
liitetty ohuilla olennaisesti taipuisilla joustavilla osilla 36,
jotka muodostavat osan samasta yhtendisestd elimestd kuin loh-
kot 37 - 39 ja on muodostettu elastomeerisesta materiaalista
kuten nailonista tai Novatronista (rek. tavaramerkki), jota
valmistaa Polypenco Ltd., Welwyn Garden City, Englanti. Ohuet
osat 36 antavat keskilohkon 38 taipua kuormituksessa lohkoihin
37 ja 39 ndhden, mutta ne pyrkivét pienentdmiddn voimia, jotka
vaikuttavat kuormitusmittariin 40 kitkan johdosta k&yden 35

ja taljan 32 vdlisessd liikkeessd.

KOyden liikkeen siirtdmiseksi talja 31 on varustettu kesto-
magneeteilla 42, joista kaksi on vastapddtd toisiaan linjassa
vyhdensuuntaisesti talja-akselin kanssa ja kolmas sijaitsee 180°
ndistd, kuten ndhddédn kuvioissa 5 ja 7. Tuntoelimet 44 on asen-
nettu yksik6lle 30, mitkd digitaalisesti ldhettdvdt taljan ja
siten k6yden liikkeen mikroprosessoriin.

Keksinnbn mukaisessa jédrjestelmdssd voidaan kdyttdd lisd-
laitteita ja koko jdrjestelmdssd on se etu, ettd se vastaanot-
taa ldhes mink& tahansa tietoalueen, joka liittyy l&hes minkd

tahansa tyyppisen nosturin ohjaukseen, turvallisuuteen, huol-



toon, toiminnan rekisterdintiin ja toimintaan.

Erityisend laitteena voidaan jdrjestdd tietovdyldliit&dntd
mikroprosessoriin, kuten on esitetty kuviossa 2. Té&mid mahdollis-
taa yhden tai useamman ohjelmointikortin liittd@misen jédrjestel-
mddn, niin ettd uudet turvallisuusmddrdykset voidaan lisdtd, re-
kisterdinti "mustaa laatikkoa" varten, s.o. turvallisuustietuei-
ta varten voidaan tehdd pysyvdsti ja rekister8inti suunniteltua
huoltoa varten voidaan tehd&d pysyvisti.

Erds lisdlaite on se, ettd, koska nostokbyden liike ja to-
dellinen nostovarren pddn sijainti md&dritetddn jdrjestelmdlld,
on yksinkertaista kdyttdd t&dtd tietoja ohjaamaan servojédrjestel-
mdd, joka on kytketty k&&ntdSnostoon ja nostovarren korkeuteen
ja pituusajoihin, automaattisen noston aikaansaamiseksi, niin
ettd nosturin kéyftéjé voi ohjelmoida kuorman halutussa mddré-
paikassa, jolloin tietojenkdsittelylaite voi ohjata erilaisten

nosturin liikkeiden suhteellisia liikkeitd.
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Patenttivatimukset:

1. Nosturi, joka on varustettu tietojenkasittelyjarjes-
telmidlld, joka kaésittida laitteet nosturin nostovarren (1)
tyvikulman (Q°) mddrittamiseksi, laitteet pituuden mittaami-
seksi nostovarren tyvesti (8) nostovarren pddhdn (9) ja mik-
roprosessorin (22) 3joka on JjArjestetty vastaanottamaan
midritys- ja mittauslaitteista tulevia digitaalisia tietoja
ja kdsittelemi3dn niitd, t un ne t t u siitid, etti tieto-
jenkisittelyjirjestelmi kisittii myds laitteet nosturin nos-
tovarren paan (9) kulmagg;kkeamaﬂ%(e’—Ql) madrittdmiseksi ja
ettd mikroprosessori (22) on jadrjestetty madrittdmdidn mate-
maattisesti nosturin nostovarren todellisen taipunen muodon.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen nosturi, t unne t -
t u siita, ettd mikroprosessori (22) on kytketty naytto-
laitteseen (10), joka ndyttda mikroprosessorin kédsittelemdt
tiedot, ja ndyttdlaite muodostaa sallitun kuorman ilmaisi-
men.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen nosturi, t u n -
nettu siitd, ettd mikroprosessori liipaisee &dni- (24)
ja/tai nako- (26) halytykset.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 3 mukainen nosturi,
tunnet tu siitd, ettd mikroprosessori katkaisee nos-
turin liikkeen, kun l&hestytddn sallittua hydtykuormaa tai
kun se ylitetdin.

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 4 mukainen nosturi,
tunnettu siitid, ettid siind on dynamometri (30), joka
mittaa erityiskuorman nosturin nostokdydella (35), 3jolloin
dynamometri ldhettdd mikroprosessoriin (22) digitaalisia
tietoja, jotka vastaavat mitattua erityiskuormaa.

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen nosturi, t unne t -
t u siitd, ettd dynamometri kasittdi laitteet (32), jotka

pyrkivat poikkeuttamaan nosturin nostokdyden (35) vaylalta
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jannityksessd, joka aiheutuu erityiskuormasta, ja ettd siini
on kuormitusmittari, joka mittaa voiman nosturin nostokéyden
poikki, jonka voiman poikkeutuslaitteet ovat saneet aikaan.

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen nosturi, t unne t -
t u siitd, ettd poikkeustuslaite (32) on toinen pydrivéa
elin, joka on asennettu rungolle (30), joka kannattaa ensim-
maistad (31) ja kolmatta (33) pydrivdd elintd, jolloin toinen
elin (32) on siirretty linjasta ensimmidisen ja kolmannen
elimen kanssa.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen nosturi, t unnet -
tu siitd, ettd runko (30) kasittdd kolme asennuslohkoa
(37, 38, 39), Jjoista kukin lohko kannattaa yhtd pyorivaa
elintd (31, 32, 33) ja kukin lohko on kytketty toiseen lin-
jassa taipuisasti joustavien elinten (36) parin avulla.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen nosturi, t unne t -
t u siitid, ettd runko on muodostettu elastomeerisestid ma-
teriaalista.

10. Jonkin patenttivaatimuksen 7 - 8 mukainen nosturi,
tunnettu siitd, ettd yksi pydrivd elin on varustettu
ilmaisinlaitteella (42), joka on sdteittidisesti etd3dll3d sen
akselista ja runko on varustettu mittauslaitteella (44}, jo-
ka ilmaisee ilmaisinlaitteen kulun mittauslaitteen ohi, jol-
loin mainitun py6érivdn elimen pydrinndn nopeus Jja suunta
voidaan ilmaista, ja ettd mittauslaite pystyy 1lahettdmaan
nopeuden ja suunnan digitaalisesti prosessoriin (22).

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen nosturi, t u n -
net t u siitid, ettd ilmaisinlaite (42) sisdltdd ainakin
yhden magneetin.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen nosturi, t u n -
nettu siitd, ettd ilmaisin (42) sisdltdi kolme kesto-
magneettia, joista kaksi on sateittdisesti etdisyydellda pyo-
rividn elimen kehdstid tai kehddn pdin ja kolmas magneetti on
sdteittdisesti etdisyydelld pydrivan elimen kehdsta tai ke-

h3ddn pdin ja diametraalisesti kahta muuta magneettia vasta-

Foisuld



(Fa

9
paata.
13. Jonkin patenttivaatimuksen 1-12 mukainen nosturi,
tunnettu siiti, ettd laite, joka mittaa pituuden

nostovarren tyvestd nostovarren pddhdn, sisdltdd kaapelin,
joka on kiinnitetty nostovarren pééhén, ja joka on kelattu
nosturin tyvessd olevalle rummulle, joka pitdd kaapelin jan-
nitettynd ja joka on varustettu digitaalisella ldhettimells,
joka lihettd3d mikroprosessoriin rummun liikkeen, joka vastaa
nostovarren pituutta. '

14. Jonkin patenttivaatimksen 1-13 mukainen nosturi,
tunnettu siitd, etti laite, jolla middritetdin nosto-
varren paan kulmapoikkeama, k&sittd3d nostovarren p&dssid ole-
van ylemmdn kaltevuusmittarin, joka on jdrjestetty vertaa-
maan nostovarren paan kulmaa (Q;) nostovarren tyven tai
alemmalla kaltevuusmittarilla mitattuun nostovarren tyven
kulmaan Qo) -

15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen nosturi, t u n -
nettu siitd, ettd yvlemmdllid kaltevuusmittarilla lahete-
tyt signaalit syodtetddn patenttivaatimuksen 13 mukaisen kaa-
pelin kautta.

16. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 15 mukainen nosturi,
tunnettu siitd, ettd mikroprosessori (22) tallentaa
kuormataulukon, joka vastaa sallittuja kuormia nosturin eri-
tyisissd sdteissd, ja joka, kun sitd verrataan eri ldhetti-
miltid vastanotettuihin tietoihin, jotka vastaavat nosturin
muuttujia, pystyy liipaisemaan hdlytykset ja/tai keskeytta-
madn nosturin liikkeen,

17. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 16 mukainen nosturi,
tunnettu siitd, ettd mikroprosessori ohjaa nostovar-
ren pituuden, koyden pituuden, nostovarren noston ja nosto-
kulman servotoimisia liikkeitd niin, ettd se ohjaa nosturin
nostokdydelld olevaa kuorman korkeutta.

18. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 17 mukainen nosturi,

tunnettu siitd, ettd mikroprosessori ohjaa nostovar-
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ren pituuden, k8yden pituuden, nostovarren noston ja nosto-
kulman servotoimisia liikkeitid ohjatakseen nostovarren 1lii-

ketta lastausasentoon.

L&

Patentkrav:

1. Kran uppvisande ett databehandlingssystem, vilket om-
fattar medel f6r bestdmning av kranarmens (1) basvinkel
(Q°), medel fo6r mdtning av lidngden fran kranarmsbasen (8)
till kranarmshuvudet (9) och en mikroprocessor (22) anordnad
att mottaga digitala data fradn bestdmningsmedlet och mit-
ningsmedlet och behandla dem, k 8 nne t e c knad dir-
av, att databehandlingssystemet omfattar &ven medel £8r bes-~
tdmning av kranarmshuvudets (9) vinkelbdjning (Q'-Ql) och
att mikroprocessorn (22) dr anordnad att matematiskt bestam-
ma kranarmens verkliga, avbdjda form.

2. Kran enligt patentkravet 1, Kk 8 n ne t e c k nad
ddrav, att mikropocessorn (22) &dr ansluten till en avlis-
ningsanordning (10), som indikerar data behandlade av mik-
roprocessorn, varvid avldsningsanordningen bildar indikator
f6r tillaten last.

3. Kran enligt patentkravet 1 eller 2, k 8 n n e -
tecknad ddrav, att mikroprocessorn &dr anordnad att
utlésa hdérbara (24) och/eller synliga larm (26).

4. Kran enligt nagot av patentkraven 1 - 3, k @8 n n e —~
tec k nad dirav, att mikroprocessorn Ar anordnad att
stoppa kranrorelsen, ndr tilldten nyttolast uppnds eller
overskrides.

5. Kran enligt ndgot av patentkraven 1 - 4, k 8 n n e -
tecknad darav, att den uppvisar en dynamometer (30)
anordnad att md&ta en specifik belastning pd kranens lyftlina
(35), varvid dynamometern &r anordnad att till mikroproces-~
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sorn (22) overfora digitala data motsvarande den uppmédtta
specifika belastningen.

6. Kran enligt patentkravet 5, k a nne t ec knad
ddarav, att dynamometern omfattar medel (32), som strivar att
avlidnka kranens lyftlina (35) frdn en bana under spidnning
farorsakéd av den specifika belastningen, och en belast-
ningsmatare £fo6r métn%ng av en kraft tvidrs Over kranens lyft-
lina fOrorsakad av avlankningsmedlet.

7. Kran enligt patentkravet 6, k 8 n ne t ec knad
dirav, att avladnkningsmedlet (32) utgdr en andra roterbar
del, monterad pa en ram (30) uppbidrande en fdrsta (31) och
en tredje (33) roterbar del, varvid den andra delen (32)
ligger utanfdér linjen mellan den férsta och den tredje de-
len.

8. Kran enligt patentkravet 7, k a n ne t ec knad
darav, att ramen (30) omfattar tre monteringsblock (37, 38,
39) och varje block uppbdr en av de roterbara delarna (31,
32, 33) och varje block &r anslutet till de andra i linje
med hjalp av ett par elastiskt flexibla delar (36).

9. Kran enligt patentkravet 8, k @ n ne t e c kn ad
diarav, att ramen bestdr av elastomert material.

10. Kran enligt ndgot av patentkraven 7 - 8, k @ nn e -
tecknad darav, att en av de roterbara delarna (31) &ar
utrustad med indikeringsmedel (42) beliget radiellt pad av-
stadnd fr&n dess axel och ramen dr utrustad med ett detektor-
medel (44) anordnat att detektera passagen av indikerings-
medlet fo6rbi detektormedlet, varvid hastighet och riktning
av rotationen av nimnda roterbara del kan detekteras, och
detektormedlet fOrmdr Overfdra hastigheten och riktningen
digitalt till processorn (22).

11. Kran enligt patentkravet 10, k @8 nne tecknad
diarav, att indikeringsmedlet (42) omfattar Adtminstone en
magnet,

12. Kran enligt patentkravet 11, k @ nne tecknagd

£0135 11
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diarav, att indikeringsmedlet (42) omfattar tre permanenta
magneter, varvid tvd av dem &r belidgna radiellt pd avsténd
vid eller mot den roterbara delens periferi och den tredje
magneten &r beldgen radiellt p& avstdnd p& eller mot den
roterbara deléns periferi och diametralt mot de tvd andra

magneterna.

13. Kran enligt nagot av patentkraven 1 - 12, k @ n -
netecknad darav, att medel f6r midtning av langden
frdn kranarmens bas till kranarmens huvud omfattar en kabel,
férbunden med kranarmens huvud och kabeln &r upplindad p& en
trumma vid kranarmens bas, varvid trumman &r anordnad att
hdlla kabeln spidnd och trumman Ar fd6rsedd med en s&dndare
anordnad att oOverfodora trummans rorelse motsvarande kranar-
mens langd till mikroprocesorn.

14. Kran enligt ndgot av patentkraven 1 - 13, k @8 n -
netecknad dirav, att medlet fér bestidmning av vin-
kelbdjningen av kranarmens huvud omfattar en Ovre lutnings-
mitare vid kranarmens huvud anordnad att jamfora kranarmshu-
vudets vinkel (Q;) med kranarmsbasens vinkel (Qy) som upp-
mitts med kranarmsbasens eller en undre lutningsmidtare.

15. Kran enligt patentkravet 14, k @ nne tecknad
didrav, att signaler utsinda frdn den O6vre lutningsmidtaren,
leds genom kabeln enligt patentkravet 13.

16 . Kran enligt ndgot av patentkraven 1 - 15, k & n -
netecknad didrav, att mikroprocessorn (22) upplagrar
en belastningstabell motsvarande tilldtna belastningar vid
specifika radier pd& kranen och som vid jamfdorelse med data,
som mottagits frdn olika s&@ndare motsvarande kranens vari-
abler, kan utldsa larm och/eller stoppa kranens rorelse.

17. Kran enligt n&got av patentkraven 1 - 16, k & n -
netec k nad darav, att mikroprocessorn ar anordnad
att kontrollera servodrivna rorelser for kranarmens 1ldngd,

linans 1lidngd, kranarmens hdjd och svdngvinkeln s& att den
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kontrollerar hojden av lasten pa& kranens lyftlina.

18. Kran enligt ndgot av patentkraven 1 - 17, k & n -
netecknad darav, att mikroproceséorn dr anordnad
att kontrollera servodrivna rérelser f£fo6r kranrmens 1lingd,
linans 1ldngd, kranarmens héjd och svingvinkeln si, att den
kontrollérar kranarmens rodrelse till stuvningsposition.

r
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