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Keksinnon nimitys - Uppfinningens bendmning

Menetelmd erityisesti kaivinkoneessa olevien minnin ja sylinterin yhdistelmien
minninnopeuden vihentimiseksi ja laite menetelmdn toteuttamiseksi

Forfarande for reducering av kolvhastigheten i speciellt

cylindersaggregat och anordning for utforande av forfarandet

Viitejulkaisut - Anfdorda publikationer

Tiivistelmd - Sammandrag

Menetelma ja laite miAnnan ja sylinterin koosteessa
(1) olevan ménndn nopeuden alentamiseksl ménnén
lahestyess4 padityasentoa. Manndn padtyasento ha-
vainnoldaan, ja tuotetaan signaall paatyasennon
vaimentamisen aloittamiseksl. Vaimennus saadaan
aikaan kahdessa vaiheessa. Ensimmaisessd vaihees-
sa (l4) jarjestetadn aikaviive, ja seuraavassa

vaiheessa (15) saadaan aikaan varsinainen mannan

jarrutus (hidastaminen).

Keksinto kasittaa myds elektronisen jarrutuslait-
teen kasittaen vaimennuksenkdynnistysyksikén (13),
joka on yhdistetty muuntimiin (6), jarrutusviive-
yksikén (14), joka on yhdistetty sanottuun yksik-
koon (13) sek4 myos varsinaiseen ohjausvipuun (5)
ja vertaussignaalildhteeseen, seka jarrutusyksi-
kon (15), joka on yhdistetty sanottuun viive-
yksikkoon (14) ja sovitettu kdynnistamisen

myotd tuottamaan signaalin (U) saatsjarjescel-
walle (3), jotta voidaan ohjata painenesteen
sydttod sanotun miannan ja sylinterin koostee-

seen (1).
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Uppfinningen avser ett férfarande och anordning
£8r reducering av kolvhastigheten { ett kolv-
och cylinderaggrepgat (1) nar kolven narmar sig
andlaget. Kolvens dndlage avkéinnes, varvid en
signal alstras f&r start av andlagesdampningen.
Dampningsférloppet sker 1 tva steg. 1 det fdrsta
steget (14) Astadkommes en tidsférdrajning och

1 nasta steg (15) sker sjalva inbromsningen

(retardationen) a- kolven.

Uppfinningen avser aven en elektronisk anordning
for att astadkomma {nbromsningsférloppet, vilken
innefattar en dﬂmpn!ngsaktiverlngsenhec (13),
kopplad ti11 glvare (16), en til1l enheten (13)
kopplad inbromsningsfdrdré]ningsenhet (14), som
dven Ar ansluten till aktuell mandverspak (S)
och en referenssignalkalla, samt en inbromsnings-
enhet (15), som ar kopplad till fdrdréjnings-
enheten (14) och ar {nrattad att vid aktiverin;
avge en signal (U) till ett Instéllningssystem
(3) for reglering av tryckfluidumtil1fsrseln
till kolv- och cylinderaggregatet (1).
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Menetelmid erityisesti kaivinkoneessa olevien minndn ja
sylinterin yhdistelmien minninnopeuden vihentimiseksi ja
lajte menetelmidn toteuttamiseksi
Forfarande foér reducering av kolvhastigheten i speciellt
en arbetsmaskins kolv och cylindersaggregat och

anordning f6ér utférande av férfarandet

T4dmdn keksinnén kohteena on patenttivaatimuksen 1 johdannon mukainen

menetelmi .

Kaivinkone kdsittdd yleensd useita paineainetoimisia sylintereita
(pneumaattisia/hydraulisia sylintereit4). Kaivinkoneella on tidten hyd-
raulisia sylintereitd mm. kaivuyksikén puomin ja kauhanvarren liikkei-
td varten. Jos minndn piityasentoja ei ole vaimennettu, syntyy sysdyk-
sis, jotka saattavat sylinterin, puomin ja kauhanvarren huomattavien
voimien vaikutuksen alaiseksi, miki vdhentd4 niiden osien kestoikia
sekd vaikuttaa negatiivisesti varsinaiseen kaivuliikkeeseen. Joissakin
tapauksissa niitd sysdyksid voidaan kdyttad hyviaksi esimerkiksi kai-

vinkoneen kauhan tyhjentidmiseen.

Alalla tunnetaan useita erilaisia laitteita mi&nnidn liikenopeuden vi-
hentidmisti varten. Yleisin laite on muutin, joka tunnistaa mekaani-
sesti pdadtyalueella olevan miannidn asennon ja aktivoi vdlineen paine-
aineen sy6tén kuristamiseksi. On kuitenkin valkeata asentaa tidmidn-
tyyppisiid laitteita, eivdtk4d ne ole t4ysin luotettavia. On myds tun-
nettua suunnitella mdnnidn- ja/tai sylinterinpaidt tietyllid erityisella
tavalla esimerkiksi asentamalla mantiin tappi, joka tyéntyy paineaine-
tyhjennyskanavan suuhun virtauksen kuristamiseksi. Myés tamidntyyppisid
ratkaisuja voidaan kritisoida. On ilmeistd, ettd hidastettu mdnndnlii-
ke on tarpeeton, kun mintid liikkuu poispdin viereisestd sylinterin

padsta.

Aikaiscuman teknlikan tason mukaiset laitteet on kuvattu ja esitetty
ranskalaisissa patenteissa 2,126,982 Ja 2,178,549 sekd eurovoppalai-

sessa patentissa 0,022,105, Niiden patenttien mukalsesti mdnndn ascn-
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toa tallennetaan jatkuvasti, eli myés mannin koko hidastusajan aikana.
Ranskalaisen patentin 2,125,982 mukaan paityasennossa tapahtuva min-
ndnliikkeen hidastaminen aloitetaan aina samasta minndn asennosta
minnannopeudesta riippumatta siten, ettd nopeuden aleneminen alkaa ei-
toivotulla aikaisella hetkelld alhaisissa nopeuksissa. Lisdksi kaytet-
tav4 sahkopiiri aiheuttaa sen, ettd hidastuminen on sama molemmissa

pidatyasennoissa.

Ranskalaisen patentin 2,178,649 mukaan hidastumisen alku toisaalta
viivadstyy alhaisissa mdnnidnnopeuksissa. Varsinainen nopeuden alene-
minen tapahtuu kuitenkin riippumatta siitid, kuinka pitkidlle mintd on
liikkunut padtyasennosta. Myés tdssd tapauksessa hidastuminen on sama
molemmissa paityasennoissa. Eri hidastumiset molempia paidtyasentoja
varten olisivat suositeltavia, koska painevaikutteinen minninalue on
usein suurempi toisessa minnidnpiddssid kuin toisessa siten, ettd syntyy
erilaisia nopeuksia. Ylldmainitut puutteet eliminoidaan eurooppalaisen
patentin 0,022,105 laitteen avulla, jossa edellytetdsn kuitenkin min-
nin asennon jatkuvaa tallentamista. T4t4 laitetta ei voida my6skddn

kayttad kaivinkoneessa, johon halutaan paatyasennon sysayksiad.

T4m4n keksinnoén tarkoituksena on eliminoida yllamainitut puutteet, ja
tami tavoite saavutetaan menetelmidn avulla, joka on madritetty mydhem-

min esitettdvin patenttivaatimuksen 1 tunnusmerkkiosassa.

Keksinnén kohteena on myés patenttivaatimuksen 7 johdanto-osan mukai -
nen laite erityisesti kaivinkoneessa olevan minnan nopeuden vdhentd-
miseksi minnidn lahestyessi paityasentoja. Talla laitteella on luon-

teenomaiset piirteet, jotka on madritetty patenttivaatimuksen 7 tun-

nusmerkkiosassa.

Keksintéa kuvataan alla yksityiskohtaisemmin liitteini oleviin pii-

rustuksiin viitaten, jotka havainnollistavat suoritusmuotoa.

Kuvio 1 on sivukuva kaivinyksikésta. Kuviossa 2 esitetdan laite paaty-
asennon vaimentamista varten, ja kuviossa 3 havainnollistetaan mene-

telm4d sidhkoisen signaalin jarjestdmiseksi, joka soveltuu padtyasennon

vaimentamiseen.
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Kuviossa 1 esitetdan puomi 21 ja kauhanvarsi 22 varustettuna siihen
liittyvills sylintereilld 23 ja 24 kaivinkonetta 20 varten tarkoite-
tussa kaivinyksikdss4. Jotta voidaan osoittaa, milloin vastaavien
sylintereiden 23,24 minnat sijaitsevat ennaltamadritetylls etaisyy-
dells vastaavista ulommista piityasennoista esimerkiksi midnnidnvarren
ollessa pidennetyssid asennossa, on asennettu signaalin jarjestamiseksi
pddtyasennon vaimentamista varten muunnin siten, ettd signaali voidaan
vastaanottaa midnnidnnopeudesta riippumatta, kun minti on ennaltamii-
ritetylld etdisyydells sylinterin pidtyasennosta. T4ll4d tavoin saa-
vutetaan myés max. mdnndnnopeudessa tasainen jarrutus ilman mitdidn ei-

toivottua hiairitsevdd sysidysti.

Yksi tunnettu tapa, jolla sylintereihin 23,24 voidaan saada aikaan
midnndn asennot, on asentaa kulmamuuntimet kiidntépisteisiin 25 ja 26
varren 22 ja puomin 21 v4lille seki puomin 21 ja kaivinkoneen vilille,

jolloin kulmasignaali muunnetaan myéhemmin mdnnin asentosignaaliksi.

Kuvio 2 havainnollistaa tapaa, jossa yksittdisen tydsylinterin vai-
mennuslaite on integroitu kaivinkoneen tavanomaisen paineainejirjes-

telmdn kanssa.

Jotta mdnndnvarren asento voidaan asettaa tydsylinteriin 1, esimerkik-
si kuvion 1 toiseen sylinteriin 23,24, kuormituksen vaikutuksen alai-
sena, joka vastaa voimia Fl1 ja F2, tyésylinteri 1 yhdistetdin paine-
ainejidrjestelmiddn 2, jota ohjataan sdhkémagneetin 9 valitykselld sih-
késadtdojarjestelmidn avulla, joka kidynnistetdan kayttadjdn ohjausvivusta
5 tulevalla signaalilla, muuntimista 6 ja paidtyasennon vaimennusjar-
jestelmidstd 4. Paineainejarjestelms 2 kasittaa paiventtiilin 7 tyésy-
linterin saitidmisti varten, sidhkdmagneetin 9 siitidmin servoyksikén 8,
pumpun 10 apupaineainetta varten, pumpun 11 kidyttépaineainetta varten
sekd paineainetankin 12. Pididtyasennon vaimennusjidrjestelmia 4, joka on
yhdistetty sdhkoisesti sihkoéiseen s#atéjarjestelmdsn 3, kasittaa vai-
mennuksenkdynnistysyksikén 13, jarrutuksenviiveyksikén 14 ja jarru-

tusyksikoén 15.

Seuraavassa kuvataan sdhkéisen paityasennon vaimennusjirjestelmin &

olennaiset komponentit, jotka kdynnistdvat tydésylinterin 1 sihkéisen
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saatéjarjestelmdn 3 valitykselld paineaineservoyksikkéa 8 varten sih-

kémagneetin 9 avulla.

Koneenkayttaja ohjaa tyésylinterin 1 midnndnvarren liikettd ohjaus-
vivun 5 tuottaman vipusignaalin Sa avulla, joka ilmaisee halutun min-
nannopeuden. Ohjausvivun ollessa neutraalissa asennossa saavutetaan
nollasignaali. Ohjausvivun avulla saavutetaan esimerkiksi positiivinen
vipusignaali Sa ulospdin suuntautuvaa manndnvarren liikettsa varten ja
negatiivinen vipusignaali Sa sis&&npdin suuntautuvaa minndnvarren

liikettd varten.

Kun muunnin 6 sijoitetaan sopivasti, saadaan episuorasti muunninsig-
naali G, joka vastaa minnidn asentoa, mittaamalla kulma koneen kaivin-
yksikéssa olevasta sopivasta kadntopisteesta. Signaali G muunnetaan
myshemmin vaimennuksenkdynnistysyksikéssa 13 signaaliksi, joka vastaa
sylinterin minnin asentoa. Paityasentosignaali saadaan vaihtoehtoi-
sesti suoraan muuntimen avulla, joka asennetaan sylinterin paille tai
sylinteriin. Vakio vertausvipusignaali |sa] max., joka ilmaisee suu-
rimman saavutettavissa olevan minnidnnopeuden absoluuttisen arvon,
applisoidaan jarrutusviiveyksikkésn 14 ja ohjausvipuun 5. Kun midntd ei
ole missaian kuviossa 2 esitetyssd paidtyasennossa A-C ja B-D tédssa
jarjestyksessa, vaimennuksenkdynnistysyksikké 13 tuottaa lahtésignaa-
lit X1=0 ja X2=0.

Kun minta liikkuu kohti kumpaa tahansa paityasentoa A ja B ja muun-
timesta 6 saadaan signaali G valinnaisesti muuntamisen jdlkeen, joka
signaali vastaa minnin asentoa annetulla etdisyydella d m#nndn paaty-
asennosta, vaimennuksenkaynnistysyksikks 13 tuottaa jaljelld olevan
lihtésignaalin X1=1 (X2=0) mdnndn asennossa A-C, vaihtoehtoisesti
signaalin X2=1 (X1=0) mdnndn asennossa B-D pddtyasennon vaimennuksen
aloittamiseksi. Jarrutusviiveyksikké 14 saa nyt aikaan manndn hidas-
tumisen viiveen kdynnistamalla lineaarisesti ajan mukaan laskevan
ramppifunktion rl(t), jonka sanotun ramppifunktion kdynnistysarvo on
sama kuin vakio max. vertailuvipusignaali |Sa| max. Katso myds kuviota
3. Kun rl(t)<|Sal, jarrutusviiveyksikké 14 sydttaa signaalin Z=1 jar-
rutusyksikalle 15 lineaarisesti ajan mukaan laskevan ramppisignaalin

r2(t) kidynnistamista varten (ks. kuvio 3), sanotun ramppisignaalin
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kdynnistamisarvo on sama kuin varsinainen vipusignaalin ISaI absoluut-
tinen arvo (kunhan Z=0 ja U=|Sa| on asetettu). Kun Z=1, jarrutusyksik-
ké 15 vertaa myds kahta signaalia |Sa| ja r2(t) ja syéttaa lahtésig-
naalin U=min[|Sa|, rt(t)] sadhkoiseen saitdjarjestelmstin 3. Koska sig-
naali U on tidssi4 yhteydessia absoluuttinen arvo ja osoittaa, onko oh-
jausvipu 5 kdynnistetty sylinterin minninvarren ulompaa vai sisfisti
liikettd varten, sihkéinen saitdjarjestelmd 3 saa myés tulosignaalin,
joka edustaa varsinaisen vipusignaalin Sa merkkia "+" tai "-". On
kuitenkin my6s mahdollista antaa signaalille U "+"- tai "-"-merkki,
jossa tapauksessa kuviossa 2 esitetty ohjausvivun 5 ja saitdjirjestel-

mi4n 3 vdlinen yhteys j&4 pois.

Jos ohjausvipu 5 kdynnistetdan ylldmainitun jarrutustoiminnon aikana
siten, etti varsinaisesta vipusignaalista tulee O tai merkki vaihtuu,
jarrutusviiveyksikén 14 liahtésignaalille Z annetaan arvo 0, ja jar-
rutusyksikén 15 14htésignaali U on sama kuin |Sa|, ja minnin liike
kdynnistetsddn jdlleen suoraan vipusignaalilla Sa. Jotta voidaan saada
aikaan piidtyasennon sysdykset, jarrutusviiveyksikké 14 voidaan kayn-
nistdd tuottamaan At sekunnin etuviiveen (At normaalisti noin 1 sekun-
ti) ennen ramppifunktion rl(t) alkua heti varsinaisen vipusignaalin Sa
alkaessa #0 (eli vipu siirretdin neutraaliasennosta). Erityisten olo-
suhteiden soveltamiseksi, jotka koskevat vastaavaa piityasentoa, esi-
merkiksi erilaisia midnndnnopeuksia johtuen erilaisista mintdpastyalu-
eista, ramppisignaaleilla rl(t) ja r2(t) voi olla erilaisia arvoja;

ks. kuviossa 3 esitettyd kiayridn kaltevuutta.

Ramppisignaalilla r2(t) on lis&ksi annettu minimiarvodelta |Sa| max

sen varmistamiseksi, ettd mint4 saavuttaa aina paityasennon.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelms erityisesti kaivinkoneen mdnnidn ja sylinterin kokoon-
panossa (1) olevan mdnndn nopeuden vdhentdmiseksi midnnidn l4dhestyessi
pastyasentoja (A,B), jossa menetelmidssd hetki, jolloin minta ohittaa
sylinterin padtyjen vieressid olevan ennaltamddritetyn asennon (C,D),
havaitaan suorasti tai episuorasti, jolloin syntyy signaali (G), joka
sybtetddn signaalinprosessointijarjestelmidin (4), jonka lahtdésignaali
(U) applisoidaan siitéjarjestelmddn (3) paineaineen syoétén ja poiston
vahentidmiseksi minnidn ja sylinterin kokoonpanoon/kokoonpanoista,
tunnettu siitd, ettd sanottu minnidn asennon osoittava signaali
(G) applisoidaan yhdess4 vertailusignaalin (]Sa|max) ja ohjausvipusig-
naalin (|Sa|) kanssa, jonka suuruus ilmaisee halutun midnnidnnopeuden,
viiveyksikkéon (14), joka vertaa ohjausvipusignaalia (]sal) lineaari-
sesti laskevan ramppifunktion (rl(t)) arvoon, jonka kdynnistamisarvo
hetkelld t, vastaa vertailusignaalia (Sap,,), ja synnyttaa signaalin
(Z) hetkella t,, kun ramppifunktio saavuttaa arvon, joka on yhta suuri
applisoidun ohjausvipusignaalin (|Sa|) absoluuttisen arvon kanssa, ja
ettd viiveyksikén synnyttdmd signaali (Z) yhdessa ohjausvipusignaalin
(Sa) kanssa applisoidaan jarrutusyksikkéén (15), joka prosessoi nama
signaalit signaalin (U) tuottamiseksi, joka applisoidaan sjatdjarjes-
telmaan (3) yhdessi signaalin kanssa, joka osoittaa manndnliikkeen
suunnan, jolloin minninnopeuden vdheneminen saadaan aikaan vdhentamal -
14 paineaineen sydttdd ménta-sylinterikokoonpanoon, vastaavasti pois-

tamista mintd-sylinterikokoonpanosta.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd, t unnet tu siits,
ettd ramppifunktion (rl(t)) minimiarvo on yhtd suuri kuin varsinaisen

applisoidun ohjaussignaalin (|sal) absoluuttinen arvo.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmda, tunne t tu siits,
ettd jarrutusyksikolla (15) on lineaarisesti ajan mukaan laskeva ramp-
pifunktio (r2(t)) aloitusarvon ollessa sama kuin varsinaisen ohjaus-
signaalin (|Sa|) ja ennaltamiddritetyn minimiarvon (delta |S|max) abso-

luuttinen arvo.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd, tunne t tu siita,
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ettd jarrutusyksikén (15) synnyttami signaali (U) on yhtd kuin
U = min (|Sa|, R2(t)).

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd, tunnettu siita,
ettd midnndn asennon (C,D) havainnoiminen kaivinkoneen puomin ja varren
sylintereiden jarruttamisen aloittamiseksi tapahtuu epidsuorasti mit-
taamalla puomin pydérimiskulma sen vaakasuoran ripustusakselin ympari
ja mittaamalla puomin ja varren yhteisen kiantopisteen vdlinen kulma,

Jjotka sanotut kulmat muunnetaan vastaaviksi mannin asennoiksi.

6. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd, tunnettu siits,
ettd mdnndn pddtyasennon (C,D) havainnoiminen kaivinkoneen puomin ja
varren sylintereiden jarruttamiseksi tapahtuu epdsuorasti havainnoi-
malla herkdsti puomin kahden erillisen asennon pyériminen vaakasuoran
riippumisakselinsa ympiri sek# kaksi erillistd kulmaa puomin ja varren
yhteisen kiintépisteen valilli, jotka sanotut kulmat vastaavat minnin

asentoa (C,D).

7. Laite erityisesti kaivinkoneen minnin ja sylinterin kokoonpanossa
(1) olevan mdnnin nopeuden vihentimiseksi minnin ldhestyessd paaty-
asentoja (A,B), kidsittaen signaalinmuuntimen (6), joka on sovitettu
havainnoimaan hetken, jolloin mint4 ohittaa sylinterin pdiden vierei-
set ennaltamiddritetyt asennot (C,D), ohjaimen (5), joka on sovitettu
tuottamaan positiivisen tai negatiivisen signaalin (Sa) edentamain ja
takaisinvetdmadn t4ssid jadrjestyksessad mannin ja sylinterin kokoonpa-
noa, ja paineainejdrjestelmin (2), jota ohjataan sdldtéjirjestelmin (3)
avulla ja joka on sovitettu ohjaamaan paineaineen syétt64 miAnnin ja
sylinterin kokoonpanoon (1), vastaavasti poistamista minnin ja sylin-
terin kokoonpanosta (1), tunnettu viiveyksikéstd (14), johon
signaali (G), joka syntyy mé&nndn ohittaessa mainitun asennon (C,D), on
applisoitavissa yhdessa vertailusignaalin (|Sa)pex) ja ohjausvipusig-
naalin (lSal) kanssa, jonka suuruus ilmaisee halutun midnndnnopeuden,
joka mainittu yksikké on sovitettu asentosignaalin (G) kiynnistémisen
yhteydessi vertaamaan ohjausvipusignaalia (Sa) lineaarisesti laskevan
ramppifunktion (rl(t)) arvoon, jonka kaynnistidmisarvo hetkella t,
vastaa vertailusignaalia (|Sa|,,,) ja synnyttdmidsn signaalin (Z) het-

kella t,, kun ramppifunktio saavuttaa arvon, joka on yhtd suuri app-
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lisoidun ohjausvipusignaalin (ISaI) absoluuttisen arvon kanssa, ja
jarrutusyksikésta (15), johon viiveyksikésta tuleva signaali (Z) ja
ohjaussignaali (|Sa|) syétetdsn ja joka on sovitettu prosessoimaan
n4dma signaalit ja tuottamaan signaalin (U), joka yhdessi minndn liik-
keen suunnan osoittaman signaalin kanssa on applisoitavissa mainittuun
saatéjarjestelmadn (3) vihentdmadn paineaineen sydttdd vastaavasti
poistamista midnndn ja sylinterin kokoonpanoon/kokoonpanosta midnnidnno-

peuden vihentdmisen aikaansaamiseksi.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen laite, tunmne t tu vaimennuk-
senkdynnistysyksikésta (13), johon sanotut asentosignaalit (G) ovat
applisoitavissa ja joka on sovitettu tuottamaan lahtésignaalin (X)

midnnian ollessa paddtyasennossa (A-C,B-D).

9. Patenttivaatimuksen 7 mukainen laite, tunnet tu siitd, ettd
sanotulla jarrutusyksikélla (15) on elin, joka tuottaa tulosignaalin
(Z) applisoinnin yhteydessi lahtdésignaalin (U) ajan mukaan laskevana

funktiona, kuten ramppifunktiona.

10. Minka tahansa patenttivaatimuksen 7-9 mukainen laite, t un -
nettu siitd, etta viiveyksikéssad (1l4) on vdlineet viivefunktion

[r1(t)) kidynnistdmisen vakioetuviivettd (At) varten.
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Patentkrav

1. Foérfarande for reducering av kolvhastigheten i speciellt en grav-
maskins kolv- och cylinderaggregat (1), di kolven nirmar sig 4ndligena
(A,B), vid vilket férfarande den tidpunkt ndr kolven passerar ett
forutbestamt stdlle (C.D) i narheten av cylinderidndarna direkt eller
indirekt detekteras, varvid en signal (G) alstras, som tillféres ett
signalbehandlingssystem (4), vars utsignal (U) patryckes ett install-
ningssystem (3) for reducering av tillférseln och avgivningen av
tryckmedium till respektive fran kolv- och cylinderaggregatet,
kdnnetecknat dirav, att sagda signal (G), som indikerar
kolvlaget, tillsammans med en referenssignal (]Salpax) och en manéver-
spaksignal (ISaI), vars storlek indikerar den énskade kolvhastigheten,
patryckes en férdréjningsenhet (14), som jamfér mandéverspaksignalen
(|Sa|) med vdrdet av en linjart avtagande rampfunktion (rl(t)), vars
startvdrde vid tidpunkten t, motsvarar referenssignalen (lSaImax) och
alstrar en signal (Z) vid tidpunkten t,, ndr rampfunktionen nar ett
varde, som 4r lika med det absoluta vardet av den patryckta spaksigna-
len (ISal), och att signalen (Z), som alstras av fordréjningsenheten,
tillsammans med manéverspaksignalen (Sa) patryckes en inbromsningsen-
het (15), vilken behandlar dessa signaler foér alstrande av en signal
(U), som patryckes installningssystemet (3) tillsammans med en signal,
som ander kolvens rérelseriktning, varvid reduceringen av kolvhastig-
heten uppnis genom reducering av tillférseln och avgivningen av tryck-

medium till respektive fran kolv- och cylinderaggregatet.

2. Foérfarande enligt patentkrav 1, k4 nnetecknat dirav,
att rampfunktionen (rl(t)) har ett minimivdrde lika med absolutvirdet

av patryckt aktuell manéversignal (ISaI).

3. Forfarande enligt patentkrav 1, kdnnetecknat dirav,
att inbromsningsenheten (15) har av en med tiden linjdrt avtagande
rampfunktion (r2(t)) med startvirdet lika med absolutvirdet av aktuell

manéversignal (|Sa|) och ett forutbestdmt minimivarde (delta |Sa|m“).

4. Férfarande enligt patentkravl, kidnnetecknat didrav,

att signalen (U), som alstras av inbromsningsenheten (15) 4r lika med
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U=min (|Sal, R2(t)).

5. Férfarande enligt patentkrav 1, k4 nne teckmnat dirav,
att detekteringen av kolvliget (C,D) fér start av inbromsningen av
gravmaskinens bom- och skaftcylindrar sker indirekt genom mitning av
bommens vridvinkel runt sin horisontella upphingningsaxel och vinkeln
mellan bommens och skaftets gemensamma led, vilka sagda vinklar om-

ridknas till motsvarande kolvliagen.

6. Forfarande enligt patentkrav 1, kdnnetecknat dirav,
att detekteringen av kolvandliaget (C,D) foér inbromsningen av grdvmas-
kinens bom- och skaftcylindrar sker indirekt genom diskret detektering
av tva skilda ligen fér bommens vridning runt in horisontella upphidng-
ningsaxel samt tva skilda viklar mellan bommens och skaftets gemensam-

ma led, vilka sagda vinklar motsvarar kolvliget (C,D).

7. Anordning fér att reducera kolvhastigheten i speciellt en grav-
maskins kolv- och cylinderaggregat (1), di kolven nidrmar sig &ndlédgena
(A,B), innefattande en signalgivare (6), som 4r inrdttad att avkinna
tidpunkten nir kolven passerar férutbestdmda lagen (C,D) i ndrheten av
cylinderdndarna, ett manéverdon (5), som 4r anordnat att alstra en
positiv eller negativ signal (Sa) fér att férlanga respektive férkorta
kolv- och cylinderaggregatet och ett medelst ett instdllningssystem
(3) reglerbart tryckmediumsystem (2) fér reglering av tillférseln och
avgivningen av tryckmedium till respektive kolv- och cylinderaggrega-
tet (1), kdnnetecknad av en férdréjningsenhet (1l4) som &r
patryckbar en vid kolvens passage av namnda lidge (C,D) alstrad signal
(G) tillsammans med en referenssignal (|Same) och en manéverspaksig-
nal (|Sa|max), vars storlek indikerar den énskade kolvhastigheten,
vilken nimnda enhet 4r inrdttad att vid aktivering medelst ldgessigna-
len (G) jamféra mandverspaksignalen (]|Sa|) med vardet av en linjart
avtagande rampfunktion (rl(t)), vars startvdrde vid tiden t, motsvarar
referenssignalen (|Same), och alstra en signal (Z) vid tidpunkten t,,
nir rampfuktionen niar ett virde, som ir lika med det absoluta virdet
av den patryckta styrspaksignalen (|Sa|), och en inbromsningsenhet
(15), vilken &r tillférbar signalen (Z) fran foérdréjningsenheten och

manoversignalen (lSal) och anordnad att behandla dessa signaler och
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alstra en signal (U), som tillsammans med en signal, vilken anger
kolvens rorelseriktning, 4r patryckbar nimnda instillningssystem (3)
fér reducering av tillférseln och avgivningen av tryckmedium till
respektive fran kolv- och cylinderaggregatet fér Astadkommande av

reducering av kolvhastigheten.

8. Anordning enligt patentkrav 7, k4 nnetecknad av en
didmpningsaktiveringsenhet (13), vilken ar patryckbar nimnda ligessig-
naler (G) och inrdttad att avge en utsignal (X) nir kolven befinner

sig inom andldget (A-C,B-D).

9. Anordning enligt patentkrav 7, k4 nnetecknad av att
sagda inbromsningsenhet (15) har medel att vid patryckt insignal (2)
avge utsignalen (U) som en med tiden avtagande funktion, t.ex. en

rampfunktion,

10. Anordning enligt nidgot av patentkraven 7-9, k4 nneteck -
nad av att férdréjningsenheten (14) har medel fér konstant for-

dréjning (At) av férdréjningsfunktionens (rl(t)) start.
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FIG. 1
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- n

Isa,max 1
ri(t)
[sal
r2(t) delta|sal  r2(t) < |Sa|
de]ta[SaImax .
to t1

Sa= Varsinainen vipusignaali

[Salmax= Vakio vertausvipusignaali (vastaa maksimivipusignaalia)

t= Aika

t0= Ajankohta, jolloin signaali saadaan pddtyasennon vaimen-

nuksen kaynnistamiseksi
t{= Ajankohta mdnnan hidastuksen

aloittamiseksi

FIG. 3
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