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Linnankoskenkatu 15 A, 00250 Helsinki,

Hakijan 1950-luvulla suorittamissa
kehdsahatutkimuksissa paljastuivat terid
rasittavat suuret voimahuiput. Ne edel-
lyttdvit suuritehoisissa kehdsahoissa,
joiden iskun pituus 700 mm 40 000 -

80 000 M:n pingoitusvoimaa ter#dd kohti,
noin 600 kg:n liikkuvien osien massaa

ja pientd iskulukua, noin 350 1/min.
Aluksl kehityssd ns. vipusahassa terien
pingoitusvoimaksi riitti noin 1/20 ylli
mainitusta. Kolmella laboratoriokoe-
sahalla ja yhdell¥ teollisuusprototyy-
pill¥ sahalaitoksella saatiin lupaavia
tuloksia. Koneen varjopuolena oli moni-
mutkainen rakenne. Uudessa, nyt esilly
olevassa kehlisahassa kaikki havaitut
puutteet on voitettu. Koneen ulkopuolel-
la koottava yksinkertainen terdasete
(30) kiinnitet¥lin kevyeen keh#%n, jonka
edestakainen liike johdetaan kiyttd-
laitteesta (2). Keh¥n (40) ohjausjirjes-
telm¥t (10, 20 ja 5¢c) antavat terille
tarkoituksenmukiisen , teri¥ rasittavat
voimahuiput v#ltt¥%vdn, liikeradan, jota
sivusuunnassa varmistavat ohjauspalkit
{7), niihin nojaavat ohjauskappaleet ja

terdjohteet (8).
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(57) Sammandrag

Vid ramsdgsundersdkningar, som utférdes
av s8kanden p& 1950-talet, framkom héga
krafttoppar, som belastade bladen. De
krévde i hdgeffektiva ramsidgar med en
8laglingd av 700 mm en splnnkraft pa

40 000 - 80 000 N per blad, en massa av
ca 600 kg i de rérliga delarna och ett
l14gt slagtal, ca 350 1/min. I den till
en bdrjan utvecklade sk hivstangssigen
fdrelog en bladspinnkraft p& ca 1/20 av
det ovannidmnda. Tre laboratoriefdrsdks-
sdgar och en industriprototyp i en s&g-
anldggning gav lovande resultat. En
avigsida i maskinen utgjordes av den
invecklade konstruktionen. I den nya,

nu ifrdgavarande ramsdgen, har alla ob-
serverade brister &vervunnits. Ett utan-
f8r maskinen monterbart enkelt bladstill
(30) fixeras i en l4tt ram, vars fram-
och Atergdende rdrelse fis frin en driv-

anordning (2). Ramens (40) styrsystem
(10, 20 och 5¢) ger bladen en 4dndamils-
enlig, blad belastande krafttoppar und-
vikande rd8relsebana, som i sidoriktningen
sdkras av styrbalkar (7), mot dessa an-
liggande styrstycken och bladgejder (8).
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Kehdsaha

Keksinndn kohteena on nopeakiyntinen, kevyt-
rakenteinen keh&dsaha ja erityisesti sen teridkehin ohjaus-
jdrjestelmd terien leikkuutasossa.. Keksinndn pddsisdlto
on ilmaistu patenttivaatimuksen 1 tunnusmerkkiosassa,
johon t&dssid viitataan.

Perinteisessd kehdsahassa keh#n yli#- ja alaosassa
on kehédn kummallakin puolella liukukappaleet, jotka
liikkuvat kehdsahan runkoon kiinnitetyissi johteissa.
Sahattavan puun sy6ttd tapahtuu nyky#in tasaisella nopeu-
della, kun taas edestakaisin suoraviivaisesti liikkuvat
terdt voivat leikata vain alaspiin suuntautuvan tydiskun
aikana. Tdstd syystd ter4t kiinnitetH&n ja pingoitetaan
kehddn siten, ettd terien ylipd4 on puun sydttdsuuntaa
vasten eteenpdin kallistettuna. T&mi terien ns. "kumaruus"
laskettuna terien iskunpituutta kohti on n. 55 § puun
sy6ttbmatkasta edestakaisen terdiskun aikana. TH1134
pyritddn siihen, ettd ter&t yldspdin suuntautuvan paluu-
iskun aikana olisivat irti sahausraon pohjasta.

Tdss8d on kuitenkin onnistuttu vain osittain, koska
koneen kédyttSlaitteesta kiertokangen vilitykselli johdettu
terien hetkellinen nopeus koko ajan vaihtelee ja on
terien liikkeen kuolokohdissa = 0. My®&s hampaiden leik-
kaaman lastun paksuus kasvaa ty&iskun lopussa. Paluuiskun
alussa ovat hampaiden kirjet vield puun sisissi ja joutu-
vat siten "raapimaan" puuta eli niiden pit#isi leikata
hampaan selk&puolella.

Selostettua vaikeutta valaisee esimerkki hakijan
Valtion teknillisessi tutkimuslaitoksessa suorittamasta
tutkimuksesta "Leikkuuvoima keh#sahauksessa", julkaistu
V. 1959. Koeolosuhteet olivat esimerkkikokeessa: puu
tuore ménty, sahauskorkeus eli sahattavan pelkan paksuus
150 mm, iskun pituus 600 mm, sy8ttd iskua kohti 50 mm.
Pddtulokset: yhdesti teristi tySiskun aikana puuhun koh-
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distuva ter#n liikkeen suuntainen keskimddrdinen p&d&-
leikkuuvoima 2100 N sekd voiman maximi iskun lopussa

3400 N; terdn yldspidin suuntautuvan paluuiskun alussa

terd pyrki nostamaan puuta eli pddleikkuuvoima oli nega-
tiivinen -5300 N; teridstd puun syo6ttdd vastaan suuntautuva
leikkuupaine paluuiskun alussa 4400 N.

Niiden voimien puusta ter&ddn kohdistuvat reaktio-
voimat tekivit ymmdrrettidviksi hampaiden ja terien katkei-
lemisen, sekd terien pingoittamiseen tarvittavat suuret
kiristysvoimat, suuruusluokka 40 000 ... 80 000 N terda
kohti. Suuret terdvoimat edellyttdvit puolestaan erityi-
sesti suuritehoisissa keh#sahoissa edestakaisin liikkuvilta
osilta suurta massaa, suuruusluokka 600 kg, ja suuri
massa puolestaan pientd kierroslukua, suuruusluokkaa 350
edestakaista iskua minuutissa.

Tutkimustulosten johdosta hakija menetti uskonsa
perinteisen kehisahan kehitt&dmismahdollisuuksiin ja
ryhtyi etsim#ddn ratkaisua sahausta koskeviin vaikeuksiin
sahakoneen kokonaan uudesta rakenneperiaatteesta ja
pidityi ns. vipusahaan. T&dssd koneessa koneen ulkopuolella
valmiiksi tehty terdasete kiinnitettiin ja pingoitettiin
kahden edestakaista kiertoliikett& tekevdn vivun pd&dihin
kdyttden terdnpitimien ja vipujen v&lill&d niihin nivel-
tyvdsti laakeroituja v&likappaleita. Terdnpitimien ja
vdlikappaleiden nivelkohtaan oli lis&ksi laakeroitu ohjaus-
laitteet, joilla pyrittiin terien tarkoituksenmukaiseen
ohjaukseen sahaustasossa edestakaisen terdiskun aikana.
Terien ohjauslaitteiden kehityksen alkuvaihetta havainnol-
listavat vipusahaa koskevan US patentin 3.213.909 kuvat
3 ja 5 sekd vdhin mydhemp#i kehitysvaihetta kuva 3 ranska-
laisessa patentissa N:o 1.301.547.

Vipusahoja rakennettiin 3 laboratoriokoesahaa ja
yksi ympirivuotisessa teollisuuskdytdssd ollut pelkkojen
jakosaha, jonka iskun pituus oli 500 m ja iskuluku 460
1/min. Viimeisen laboratoriokoesahan iskun pituus oli
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puolestaan 300 mm ja iskuluku 700 1/min. Suoritetuissa
laajoissa tutkimuksissa onnistuttiin terien ohjausj&rjes-
telmd monien vaiheiden kautta kehittim#&n sellaiseksi,
ettd terid rasittavat voimahuiput voitiin viltt4i, terien
kumaruuden s&&t$ helposti suorittaa ja koko edestakainen
terdisku kdyttdd sahauksessa toivotulla tavalla hyvé&ksi.
Tdmd teki puolestaan mahdolliseksi k&yttdd yksinkertaisia
ja kevyitd terid, joiden pingoitusvoimaksi pelkkojen
sahauksessakin riitti noin 1/20 keh#sahan ter#n vaatimasta
kiristysvoimasta. Sahatuotteiden erinomaisen mittatarkku-
uden puolestaan varmistivat tutkimusten aikana kehitetyt
terdjohteet. Periaatteessa erittdin tarkoituksenmukaiseksi
osoittautui mydskin koneen ulkopuolella valmiiksi tehty
terdasete. Muita etuja olivat vield hyvd sahausjilki,
koneen pieni koko ja rauhallinen kdynti.

Valitettavasti oli vipusahalla my&s heikkoutensa,
joita ei vield silloin pystytty ratkaisemaan. Erityisen
vaikea oli terien pingoitusvoiman johtaminen koneen ter&-
vivuista. Terdvipujen liikkeistd johdettu terien ohjaus-
jédrjestelmd toimi hyvin mutta sekin oli monimutkainen.
Terdasetteen kiinnityselin, jossa suljetussa tilassa ole-
valla kumilaatalla pyrittiin eri terien kiristysvoiman
tasaamiseen toimi vain vilttdvisti ja erilaisten teri-
asetteiden tekeminen oli hankalaa.

Pitkdn kokemuksen jilkeen hakijalle oli selvii, etti

uusien koneiden rakentamiseen ei ollut aihetta ryhty4
ennen kuin kaikkiin mainittuihin heikkouksiin 18ytyisi
tdysin pdtevd ratkaisu. Esilli oleva keksintd edustaa
tdllaista kokonaisratkaisua, jonka yksitt#iset oivallukset
ovat vdhitellen muotoutuneet 15 viime vuoden aikana.
Tdrkein oivallus oli se, ettd kehitettyjen kevyiden ja
oikein ohjattujen terien vaatima pieni kiristysvoima
saadaan edullisimmin pingoittamalla ne kevyeen ja tar-
koituksenmukaisesti ohjattavaan keh#in.

Suurin osa vipusahan raskaista ja monimutkaisista
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elimistd tuli nyt tarpeettomiksi, my®ds ne osat, joista
terien ohjausliikkeet sahaustasossa oli johdettu. Oli
siten pakko kehittdid myds uusi ohjausjirjestelmi. T&11l6in
pdddyttiin entistd yksinkertaisempaan ratkaisuun, jossa
ohjaus johdetaan suoraan keh#dn omasta liikkeest&. Kun
vield oli kehitetty yksinkertainen, varma ja kevyt teri-

asete, oli uusi kokonaisratkaisu eli uusi kehHsaha lopul-
ta valmis.

Oheisissa piiroksissa esitetdin osittain kaaviol-
lisesti koneen er#s suoritusmuoto. Sen esikuvana on jo
varsin pitk&lle suunniteltu kone, joka soveltuisi esim.
héyl&&méihin kuivan sahatavaran halkaisuun. Selvyyden
vuoksi piirroksissa ei esitetd sahattavan puun ohjauslai-
tetta eilkd syoSttdjdrjestelmds, jotka eivdt kuulu tidmdn
patenttihakemuksen piiriin.

Kuvio 1 esittdd keksinndén mukaista sahakonetta si-
vulta katsottuna ja kuvio 2 pienennetyssi mittakaavassa
konetta vasemmalta katsottuna ja leikattuna kohdasta A - A
kuviossa 1 sekd kuvio 3 samoin pienennetyssi mittakaavassa
konetta takaa katsottuna.

Kuvio 4 havainnollistaa terien liikeradan oikaisun
eli suoraviennin toimintaperiaatetta ja kuvio 5 sen sovi-
tusta terdkehdn alapdidn ohjaukseen sivulta katsottuna.

Kuvio 6 esittdd terdkeh#dn ylipdin ohjauselimii
sivulta katsottuna, kuvio 7 p#&ltd katsottuna ja leikattuna
kohdasta A - A kuviossa 6, kuvio 8 samoin p&#lti katsot-
tuna ja leikattuna kohdalta B - B leikkauksen A - A yli-
puolella olevia elimii kuvio 9 leikkausta C - C kuviossa 6.

Kuvioissa 1, 2 ja 3 on koneen runkoa merkitty nu-
merolla 1. Viitenumero 10 tarkoittaa terikehin alapdin
ohjauselimid kokonaisuutena ja numero 20 vastaavasti
yldpddn ohjauslaitteita kokonaisuutena. Numerolla 30 on
merkitty koneen ulkopuolella koottavaa teriasetetta ja
numerolla 40 kehdd, johon terdasete on kiinnitetty ja
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pingoitettu.

Viitenumerolla 2 on merkitty koneen kiyttdlaitet-
ta, tdssd tapauksessa siidettdvdlli kierrosluvulla toimi-
vaa, laippakiinnitykselld koneen runkoon sovitettuna s#§h-
kdmoottoria. Moottorin akselille on kiinnitetty vauhti-
pyord 2a, joka samalla toimii kampipydri#ni ja antaa kierto-
kangen 3 v&dlitykselld edestakaisen kiertoliikkeen vivulle
4b. Rummun 4 sis&ddn laakeroidun vipuakselin 4a toiseen
pddhdn on kiinnitetty varsinainen k&dyttévipu 4c, joka
kdyttovarrella 4d siirtidd edestakaisen liikkeen teri-
kehddn 40. Tdmén kdyttdjdrjestelmidn ansiosta kone saadaan
erittdin matalaksi ja koneen massavoimien kannalta on
hyvin edullista, ettd kiertokangen 3 pddsuuntaa on oleel-
lisesti kohtisuorassa terdkehdn 40 liikesuuntaa vastaan.

Moottorin 2 akselille kampipydrdn 2a taakse on
kuviossa 3 n&kyvdlld tavalla kiinnitetty hammashihna-
pydrd 2b, josta hammashihna 2c¢ kahden taittopy®r&n ohja-
amana siirt8d kampipydrdn kanssa tahditetun pydrimisliik-
keen hammashihnapyo6ré&dlle 5b. Rummun 5 sisd#n laakeroidun
akselin 5a v&dlityksellsd liike siirtyy edelleen terikehin
ohjausjdrjestelmé&n kuuluvalle ohjelmapydrdlle 5c. Runkoon
kiinnitetty jousi 6 painaa ohjausjédrjestelmin seuranta=-
rullaa 27, kuvio 9, ohjelmapysdr&i Sc vasten.

Runkoon 1 on edelleen kiinnitetty - kiinnitysti
ei esitetty kuvioissa - kaksi ohjauspalkkia 7, joiden
terdn leikkuutason suuntaiset tasopinnat ohjaavat teri-
kehdn 40 ja samalla terien 30 liikett# sivusuunnassa.

T&td ohjausta varmistavat edelleen varsinaiset terdjohteet
8, jotka akselin 8a avulla on kiinnitetty - ylempi johde
korkeussuunnassa sdddettdvdlld tavalla - koneen runkoon

1.

Alempi ohjausjdrjestelmd 10 on niveltyvidsti laake-
roitu koneen rungossa olevaan pilariin 1a ja ohjauspalkissa
7 olevaan tukeen 7a. Ylemmi#n ohjausjirjestelmin 20 tuki-

pisteet ovat vastaavasti 1b ja 7a.
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Viitenumerolla 9 on merkitty sahattavaa puuta,
t4ssd esimerkissd soiroa, joka kolmella ter&lld jaetaan
neljddn lautaan syétténopeudella u.

Kuviossa 4 on numerolla 11 merkitty tukeen 1a laa-
keroitua pystysuoraa tukivartta, jonka yldpddhdn on laa-
keroitu varsinainen vaakasuora ohjausvarsi 12, joka saa
pystysuoran liikkeensd terdkehdn liikkeestd pddteniveleensd
12a. Pisteen 12a suoravienti saadaan aikaan kolmella apu-
varrella 13, 14 ja 15. Varret 13 ja 14 ovat toistensa

jatkeella ja varsi 13 on laakeroitu pystysuoraan tukivarteen

pisteessi 11a sekd varsi 14 edelld selostettuun tukeen 7a.
Kolmas apuvarsi 15 on laakeroitu ohjausvarteen 12 pisteessd
12b ja toisesta pddstddn varsien 13 ja 14 nivelkohtaan.

Kuviossa 4 n#hddin yhtendiselld viivalla piirretyn ohjaus-
elimien 10 perusasennon lisdksi kaksi muuta asentoa. Sopi-
valla mittasuhteiden valinnalla saadaan pisteen 12a varsin

tarkka suoravienti. Kuviossa 5 n#hdddn alemman ohjaus-

jidrjestelmdn elimet sivulta katsottuna ja niiden liittyminen

koneen muihin elimiin. .

Kuvioissa 6, 7, 8 ja 9 yksityiskohtaisesti esitet-
ty ylempi ohjausjirjestelmd 20 on symmetrinen alempiin oh-
jauselimiin 10 verrattuna. Lisderona on se, ettd tuki-
varsien 21 yl#p#4 on kahdella varrella 26 niveltyvésti
yvhdistetty rungossa 1 olevaan tukeen 1b. Varsien 21 ja 26

nivelkohtaan on laakeroitu ohjelmapydrddn 5c jousen 6
painamana nojaava seurantarulla 27. Ohjelmapytrdn avulla
annetaan keh#lle ja samalla terille alakuolokohdassa, tyo-
iskun lopussa alkava ja erityisesti paluuiskun alussa
vaikuttava taaksepdin suuntautuva pieni vdistdliike. Ndin
viltetddn terid rasittavat voimahuiput. Ohjelmapydrdlléd
voidaan suorittaa haluttua ohjausliikettd koko edestakaisen
terdiskun aikanakin.

Kehin ja samalla terien tarkka sivuttaisohjaus
saadaan aikaan ohjausvarsiin 12 ja 22 kiinnitetyilld
ohjauskappaleilla 12c ja 22c, jotka liukuvat ohjauspalkin
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7 terien leikkuutason suuntaisia tasopintoja vasten.
Putkesta valmistetut kevyet ohjausvarret péittyvit vierinti-
laakereilla varustettuihin nivelp#dihin, jotka sallivat
kuviossa 7 ndkyvdn ohjausvarsien 22 vinon asennon. Kehin

40 ohjaus saadaan n&din erittfin tukevaksi kun myd&s

varsien 22 toisen p&d&n sivuttaisohjaus vield varmistetaan
esim. varsien 21 v&liin sovitetulla liukuohjaimella, jota

ei ole esitetty kuvioissa. Terien puun sydtténopeudesta

u riippuva kumaruus saadaan aikaan siitdmilli istukan

7a etdisyyttd ohjauspalkista 7.

Erds uuden koneen tdrkeimpid sovellutuksia tulee
ilmeisesti olemaan sen kdyttd tukkien sahaukseen siis kor-
vaamaan perinteistd kehdsahaa. T&118in on edullista liitt#i
vdlittOmdsti koneen eteen pelkkahakkuri seki# tukin pelk-
kaus- ettd jakovaiheessa, jolloin terdkeh&n ja koko koneen
leveys jdd pieneksi. Kun on ilmeistd, ettid liikkuvien osien
massa tulee olemaan vain suuruusluokkaa 1/10 perinteisen
kehdsahan vastaavasta massasta ei mydskididn perinteisen
kehdsahan sahaustehon saavuttaminen tai ylittdminen tuota
vaikeuksia.

Periaatteessa keksinndn mukaista konetta voidaan
soveltaa miltei kaikkiin sahaustehtdviin, joihin aikai-
semmin on k&ytettd keh&sahaa, moniteripydrdsahaa tai
vannesahaa. Koneen sahausteho riippuu paitsi iskunpituu-
desta ja iskuluvusta voimakkaasti my®&s terien paksuudesta.
Raaka-aineen sdidstdmiseksi voidaan k&yttdi hyvinkin ohuita
terid jos samalla tyydytdédn pienempiin sydttoénopeuteen.
Terien valintaa helpottaa se, ettd miltei kaikki terii
koskevat riippuvuussuhteet on jo perusteellisesti tutkittu
edelld selostetun vipusahan kehitt#misvaiheen aikana.

Yksityiskohtiinsa n&hden koneet voivat paljonkin
poiketa nyt selostetusta esimerkkikoneesta:

Esim. vivut 4b ja 4c voivat tarkoituksenmukaisesti
olla yhteiseen vipurunkoon hitsattuja tai valettuja.
Vipurunko laakeroidaan t#118in sen l4pi menevi&n ja piistiin
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koneen runkoon tuettuun akseliin.
Ei my®skddn ole vilttémdtoéntd, ettd terdkeh&én oh-

jaukseen keh#n molemmissa pdissd kédytetddn samaa edelld
esitettyd suoravientid. Oleellista on sen kdyttd toisessa
piissd, tarkoituksenmukasimmin yl&p&dss¥, jossa terille

on annettava paluuiskun alkaessa pieni, 2...5 mm:n, vdistd-
liike taaksep#din. Kehdn alaosassa voidaan k&dyttdd esim.
samanlaista ohjausjdrjestelmdd kuin perinteisessd keha-
sahassa.

Y114 esitetty tarjoaa mahdollisuuden "saneerata"
perinteinen kehdsaha uudentyyppiseksi keh&sahaksi raken-
tamalla siihen kevyempi keh#, keh&n yldosan ohjausjérjes-
telm4, terdjohteet ja k&ytt&m#lli kehdssd hakijan kehittd-
md8 selostettua uutta terdasetetta. Ndin ei luonnollisesti
saavutettaisi uuden keh8sahan kaikkia etuja, mutta oleelli-
nen iskuluvun lisdys ja sahatavaran mittatarkkuuden paran-
taminen olisi mahdollista.

Uuden kehdsahan koko voi kdyttétarkoituksesta riip-
puen suuresti vaihdella. Iskun pituudeksi voidaan valita
noin 200...600 mm, edullisesti 300...500 mm ja iskuluvuksi
eli kierrosluvuksi puolestaan noin 800...1 200 1/min.

Myds tukkien sahaukseen tarkoitettu uusi kehdsaha on
matala eikd se vaadi kaksikerroksista saharakennusta.

Koneen pienien massavoimien takia uuden.keh&sahan
kdynti tulee olemaan tasaista eik&d kone aseta suuria vaa-
timuksia perustukselle. Samoin on ilmeistd - tdstd on jo
paljon kokemusta vipusahan tutkimuksista - ettd uudella
kehisahakoneella voidaan sahauksessa saavuttaa parempi
mittatarkkuus kuin muilla sahausmenetelmilld sek&d hyvd
tyostdjdlki.
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Patenttivaatimukset:

1. Kehdsaha, joka k&sittii rungon (1), vdhintidin
Yhden sahanter&n (30), terikehin (40) , johon sahanteri
tai terdt on kiinnitetty, kdyttdelimet (3, 4), jotka on
kytketty toisaalta terikeh#n toiseen pddhdn ja toisaalta
kdyttdlaitteeseen (2) terikehidn saattamiseksi edestakaiseen
liikkeeseen, ja terdkeh#n (40) ainakin sen toisen pdédn
ja sahakoneen rungon (1) tukipisteen (1a, 1b) vilissi
sijaitsevan laitteen (10, 20) terdkehdn (40) liikkeiden
ohjaamiseksi, t unne t t u siitd, ettd ohjauslaite
koostuu rungon tukipisteeseen (1a, 1b) k#&ntyvidsti kiinni-
tetystd, oleellisesti terien suuntaisesta tukivarresta
(11, 21), t#hdn nihden oleellisesti poikittaisesta, toi-
sesta pddstddn tukivarteen ja toisesta pdédstddn terdkehddn
(40) k&&ntyvisti liitetysti ohjausvarresta (12, 22) ja
kahdesta oleellisesti ohjausvarren (12, 22) suuntaisesta
perdkkdin kytketystd apuvarresta (13, 14, 23, 24), jolloin
ensimmidisen apuvarren (13, 23) vapaa p#i on k&ddntyvisti
liitetty tukivarteen (11, 21) ja toisen apuvarren (14, 24)
vapaa pdd on k&d#dntyvisti liitetty runkoon ja apuvarsien
(13, 14, 23, 24) vilinen nivelkohta on kolmannen apuvarren
(15, 25) v&dlityksells liitetty ohjausvarteen (12, 22).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen sahakone, jossa
ohjauslaite (10, 20) on kytketty ainakin terdkeh&n (40)
yldpddhdn, t un ne t t u siitd, ettd terdkehin (40)
yldpd&hdn kytketyn ohjauslaitteen (20) tukivarren (21)
ylédosassa on seurantarulla (27), joka jousen painamana
nojaa kédyttdlaitteen (2) kanssa tahdistettuun ohjelma-
pySrd&n (5c).

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen sahakone,
tunnettu siiti, ettd toisen apuvarren (24) ja
rungon vélinen kiinnityskohta on siidettivissji apuvarren
suunnassa.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen sahakone,
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tunnettu siiti, ettd ohjausvarressa (12, 22) on
ohjauskappaleet (12c, 22¢), jotka on sovitettu liukumaan
runkoon (1) liitettyjen johdepalkkien (7) tasapintoja
pitkin, jotka ovat terien leikkuutason suuntaisia.

5. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen sahakone,
tunnettu siiti, ettd ohjausvarsi koostuu kahdesta,
toisiinsa nihden kulmassa sijaitsevasta osavarresta (22),
jotka on liitetty terdkehdn (40) ylipalkin vastakkaisiin
pdihin,

6. Patenttivaatimuksen 1 mukainen sahakone, t un -
nettu siiti, ettid koneen kiyttdelimien (3, 4) kierto-
kanki (3) on oleellisesti kohtisuorassa terdkehin (40)
liikesuuntaan ndhden.
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Patentkrav:

1. Ramsdg, som bestdr av ett stativ (1), minst ett
sagblad (30), en l8sram (40), i vilken sagbladet eller
bladen fdstes, drivelement (3,4), som dr kopplade dels
till den ena &ndan av l8sramen och dels till en drivan-
ordning (2) som sdtter l8sramen i fram och atergdende
rérelse, och en anordning (10,20) mellan atminstone den
ena dndan av l8sramen (40) och en stddpunkt (la,lb) £fOr
sdgmaskinens stativ (1) f8r att styra 1l8sramens (40) r&-
relse, k dnne¢tecknad didrav, att styrsystemet
bestdr av ett stag (11,21) som vdsentligen har samma
riktning som bladen och som dr f&st med en vridbar led i
stativets st8dpunkt (la,lb) och som bestdr av ett vésent-
ligen tvdrstdllt styrstag (12,22) som i ena &ndan dr fdst
med en vridbar led i l1l8sramen (40) och i andra &ndan dar
fidst med en vridbar led i staget och som bestdr av tva
efter varandra kopplade hjdlpstag (13,14,23,24) vilkas
riktning védsentligen 4r den samma som styrstagens (12,22)
varvid det ena hj&dlpstagets (13,23) fria dnda dr genom en
vridbar led kopplad till staget (11,21) och det andra
hjdlpstagets (14,24) fria &nda 4r genom en vridbar led
kopplad till stativet och leden mellan hj&dlpstagen (13,
14,23,24) &r med hjdlp av ett tredje hjdlpstag (15,25)
kopplad till styrstaget (12,22).

2. SAgmaskin enligt patentkrav 1, d&r styrsystemet
(10,20) &r kopplat &tminstone till 18sramens (40) 8vre
dnda, k dnnetecknad dirav, att i 8vre &ndan
av staget (21) som h8r till styrsystemet (20), som &r
kopplat till 18sramens (40) 6vre &nda, finns en rulle
(27), som med en fjdder trycks mot ett programhjul (5c¢)
som dr synkroniserat med drivanordningen (2).

3. S&gmaskin enligt patentkrav 2, k &n ne -
tecknad ddrav, att fédstpunkten mellan det ena
hjdlpstaget (24) och stativet dr justerbart i hjdlpsta-
gets riktning.
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4. Sdgmaskin enligt patentkrav 1, k 8 nn e =~
tecknad d&rav, att i styrstaget (12,22) finns
styrklossar (1l2c,22c), som har anpassats f8r att glida
ldngs plana ytor hos styrbalkar (7), som 4r fdsta i sta-
tivet (1), varvid de plana ytorna 4r parallella med de
skdrande bladens plan.

5. S&gmaskin enligt patentkrav 1 eller 2, k 4 n -
netecknad dirav, att styrstaget bestdr av tva
delstag som bildar en vinkel med varandra, och som &r
fdsta i de motstdende &dndorna av l¥sramens (40) 8vre
balk.

6. Sagmaskin enligt patentkrav 1, k 8 n n e -
tecknad ddrav, att vevstaken f8r maskinens driv-
element (3,4) star visentligen vinkelr&tt mot l¥sramens
(40) rd8relseriktning.

Viitejulkaisuja-Anf8rda publikationer
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