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NIVELVARRELLA VARUSTETTU NOSTURI
PATENTTIVAATIMUKSET
1. Nivelvarrella varustettu nosturi, joka nivelvarsi (101) kasittaa

- useita runkoja, jotka on yhdistetty perakkain avoimen kinemaattisen ketjun
muodostamiseksi paatyefektorin (105) kanssa, jossa on useita etenevia ja/tai pyorivia

vapausasteita ja useita toimilaitteita mainittujen runkojen liilkuttamiseksi;

- yhden tai useamman mainittuihin runkoihin liitetyn ensimmaisen anturin, joka
on sovitettu syéttdmaan signaaleja, jotka osoittavat kinemaattisen ketjun runkojen
lineaarisia tai kulma-asentoja paatyefektorin (105) teoreettisen korkeuden

maarittdmiseksi:

- vahintdan yhden toisen absoluuttikulma-anturin, joka on sovitettu mittaamaan
sen kinemaattisen ketjun rungon absoluuttista kulmaa, jossa paatyefektori (105)

sijaitsee, ja tuottamaan sité osoittava signaali;

- ohjausyksikon, joka on yhdistetty toiminnallisesti mainittuihin toimilaitteisiin,
mainittuun yhteen tai useampaan ensimmaiseen anturiin ja mainittuun vahintaan

yhteen toiseen absoluuttikulma-anturiin, konfiguroituna:

- maarittamaan paéatyefektorin (105) mainittu teoreettinen korkeus yhden tai

useamman ensimmaisen anturin signaalien perusteella;

- arvioimaan paatyefektorin (105) korkeuden vaihtelu teoreettisen korkeuden ja
tehollisen korkeuden valilla maaritettyna varteen kohdistuvilla kuormilla yhden tai
useamman ensimmaisen anturin ja vahintadan yhden toisen absoluuttikulma-anturin

signaalien perusteella;

- kaskemaan toimilaitteita vahentamaan paatyefektorin (105) arvioitua
korkeuden vaihtelua, mainittu nivelnosturi kasittéda akselinsa ympari pydritettavan

pylvéan (102), mainitut useat rungot kasittavat

paavarren (103’), joka on pyoritettdvissa suhteessa pylvaaseen (102),
toisiovarren (103”), joka on pyoritettavissd suhteessa paavarteen (103’) ja kasittéden

vahintdan yhden jatkeen, joka on etenevasti jatkettavissa suhteessa itse
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toisiovarteen, ja mainittu yksi tai useampi ensimmainen anturi kasittda yhden kulma-
anturin paavarren (103’) pyérimisen mittaamiseksi, yhden kulma-anturin toisiovarren
(103”) pyoérimisen mittaamiseksi, yhden lineaarianturin kyseisen vahintaan yhden
jatkeen (104) etenemisen mittaamiseksi suhteessa toisiovarteen (103”), ja mainittu
vahintaan yksi toinen absoluuttikulma-anturi on sijoitettu ainakin yhteen toisiovarren
(103’) jatkeeseen (104) paatyefektorin (105) lahelle tai sen kohdalle.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen nivelvarrella (101) varustettu nosturi, jossa
mainittu ohjausyksikké on konfiguroitu niin, ettéd mainittu vaihe, jossa toimilaitteita
kasketdan vahentamaan paatyefektorin (105) arvioitua korkeuden vaihtelua, kasittaa
toimilaitteiden kaskemisen pitdmaan paatyefektori (105) arvioidulla tehollisella
korkeudella mainitun kuorman poistamisen yhteydessa kohdistuvan kuorman lasna

ollessa.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen nivelvarrella (101) varustettu nosturi,
jossa mainittu ohjausyksikké on konfiguroitu niin, ett&d mainittu vaihe, jossa
toimilaitteita kasketdan vahentadmaan paatyefektorin (105) arvioitua korkeuden
vaihtelua, kasittaa toimilaitteiden kaskemisen pitdmaan paatyefektori (105)

teoreettisella korkeudella kuorman kohdistamisen yhteydessa.

4, Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen nivelvarrella (101) varustettu
nosturi, jossa mainittu ohjausyksikké on konfiguroitu niin, ettd mainittu vaihe, jossa
toimilaitteita kasketdan vahentadmaan paatyefektorin (105) arvioitua korkeuden

vaihtelua, suoritetaan, kun nivelvarsi on likkumatta.

5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen nivelvarrella (101) varustettu
nosturi, jossa mainittu ohjausyksikké on konfiguroitu liikuttamaan nivelvartta
paatyefektorin (105) ennalta maarattyjen absoluuttisten koordinaattien sarjan
mukaisesti, jolloin ohjausyksikkd on lisaksi konfiguroitu kaskeméaan toimilaitteita
vahentamaan paatyefektorin arvioitua korkeuden vaihtelua ennalta méaarattyjen
absoluuttisten koordinaattien sarjan jokaisessa ennalta maaratyssa absoluuttisessa

koordinaatissa.

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen nivelvarrella varustettu
nosturi (101), joka kasittaa lisaksi ynden tai useamman ylimaaraisen toisen

absoluuttikulma-anturin, joka on liitetty kinemaattisen ketjun muodostaviin runkoihin,
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jolloin mainittu ohjausyksikkd on yhdistetty toiminnallisesti mainittuihin ylimaaraisiin
toisiin absoluuttikulma-antureihin ja on konfiguroitu arvioimaan paatyefektorin
korkeuden vaihtelua teoreettisen korkeuden ja tehollisen korkeuden valilla
maaritettyna varteen kohdistuvilla kuormilla lisaksi ylimaaraisten toisten

absoluuttikulma-anturien signaalien perusteella.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen nivelvarrella (101) varustettu
nosturi, joka kasittaa lisaksi kayttolittymalaitteen, joka on yhteydessa
ohjausyksikkd6n ja on konfiguroitu aktivoimaan ja deaktivoimaan vaihe, jossa
toimilaitteita kasketdan vahentadmaan paatyefektorin (105) arvioitua korkeuden

vaihtelua.

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen nivelvarrella (101) varustettu
nosturi, jossa mainittu yksi tai useampi ensimmainen anturi kasittaa absoluuttikulma-
anturin, joka on sovitettu mittaamaan kinemaattisen ketjun rungon absoluuttista
kulmaa suhteessa referenssiin, ja/tai lineaarianturin, joka on sovitettu mittaamaan
yhden tai useamman mainitun rungon lineaarista laajuutta suhteessa kinemaattisen

ketjun edeltavaan runkoon.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen nivelvarrella (101) varustettu

nosturi, jossa mainittu nivelvarsi (101) kasittda nostavan tyétason (PLE).
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