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Tiivistelméa - Sammandrag

Keksinté koskee useista niveltiden toisiinsa
kytketyistd moduuleista muodostuvaa nivela-
joneuvoa k&sittden etumaisen, ohjaavan etu-
pydrdkerran (12) omaavan moduulin (1), ta-
kimmaisen, ohjatun ja suunnattavan takapyd-
rakerran (13) omaavan moduulin (3) sekd ta-
pauksen mukaan yhden tai useamman vidlimoduu-
lin (2). Mainitussa ajoneuvossa liitet#in
kaksi vierekkdistd moduulia toisiinsa liik-
kuvalla nivellysalustalla (6, 7), joka on
akselin kannattama, ja johon liittyy jaykka
viistoon nivelletty kytkintanko (8, 9). Kun-
kin 1liikkuvan nivellysalustan (6, 7) ja
suunnattavan takapydrdkerran (13) asentoa
ohjataan niin, ettd sen poikittainen keskus-
akseli vastaa aina kahden vierekkdisen mo-
duulin v&dliin Jjddvdn kulman puolittajaa.
Mainittua ajoneuvoa kdytetd&dn kaupunkikulje-
tuksiin.



Uppfinningen avser ett ledat fordon som be-
stdr av flera ledat sammankopplade mecduler,
vilket fordon omfattar en ledande modul {1)
med en frontstyrningssammanséttning (12}, en
bakre modul (3) med en kontrollerbart styr-
bar bakhjulssammans&ttning (13), och op-
tionellt en eller flera mellanliggande modu-
ler (2). I ndmnda fordon ir tva intill va-
randra liggande moduler kopplade till varan-
dra med ett mobilt ledunderlag (6, 7) som &r
uppburet av en axel och kombinerat med en
fast snett ledad koppelstdng (8, 9). Posi-
tionen hos varje flyttbart ledunderlag (6,
7) och den styrbara bakhjulssammansittningen
(13) kontrolleras pd ett sidant sitt att
dess transversala mittaxel hela tiden mot-
svarar bissektrislinjen hos vinkeln mellan
de tvd intill varandra liggande modulerna.
Ndmnda fordon &r anvindbart som ett urbant

transportfordon.
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Nivelletylldi yhdistelmiiliitoksella toisiinsa kytkettyjen moduulien jonosta muo-
dostuva ajoneuvo

Keksinté koskee nivelajoneuvoa, joka on muodostettu useiden moduulien jonosta,
ndiden moduulien ollessa kytkettyind toisiinsa patenttivaatimuksen 1 johdannon

- mukaisella nivelletylld yhdistelmiliitoksella.

Maantickulkuneuvojen, etenkin kaupungeissa ja kaupunkimaisissa ympéristdissa ta-
pahtuvan tavaraliikenteen ja henkilokuljetusten kehityksen johdosta tarvitaan ajo-
neuvoja, joiden lastauskapasiteetti ja vastaanottokyky ovat suuret.

Samalla niiden ajoneuvojen tulee kuitenkin vastata lain asettamia méériyksia eten-
kin koon suhteen sekd niiden kiytto6n soveltuvia kisittelyjannityksia.

Useista toisiinsa kytketyistd ja nivelletyisti moduuleista muodostuva junamainen
rakenne on huomattavan edullinen, miti tulee erityisesti identtisilld tai keskendin
erilaisilla, lyhyehkéillda moduuleilla saatuun kokonaispituuteen mutta myés ohjaus-
mukavuuteen etenkin kaarteissa.

Tdmi koskee erityisesti kaupunkiliikennetts, jonka on seurattava usein kapeaa ja
mutkittelevaa liikkenneviyldreittid, joka kisittdd pystysuuntaisia ja vaakasuuuntaisia
kaarteita.

Nivelletyisti moduuleista koostuva toteutus siséltdd kuitenkin suunnitteluun ja toteu-
tukseen liittyvid ongelmia, jotka lisddntyvit moduulien mairin kasvaessa.

On varmistettava pyorikertojen suhteellinen asema niin suoralla tielld kuin mutkas-
sakin, jotta viltettiisiin siirtymit tai poikkeamat radalta, liukumiset ja joidenkin,
erityisesti vilissd sijaitsevien moduulien tai takimmaisen moduulin, heilahtelu- tai
1skeytymisilmiot.

Erés toinen ongelma liittyy tien epétasaisuuksiin, esimerkiksi paikallisiin kuoppiin,
kaltevuuksiin ja painumiin. Moduulien suhteellinen asema on varmistettava myds
tdmén tyyppisessd moduulien vilisessi liikkeessi.

Téssd tarkoituksessa tunnetaan erilaisia moduuliajoneuvon moduulien ja sen pyora-
kertojen suhteellisten sijaintien valvontaan tarkoitettuja laitteita. Mutta laitteet, jois-
sa kéytetddn hyviksi vikivipuja tai automaattista, esimerkiksi elektronista, ohjausta,
ovat kalliita ja mutkikkaita.
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2

Tunnetaan myds pelkéstdin mekaanisia tai vaihtelevan rakenteen omaavia laitteita,
kuten esimerkiksi US-patentissa 5 052 707 nimelld Timan kuvattu, joka koskee ni-
velvarrellista laitetta, joka on tarkoitettu nivelajoneuvon kahden muun osuuden vi-
lissé kiertyvan valimoduulin aseman valvontaan.

Tami useita muunneltavia, yldasemaan sijoitettuja suunnikkaita kéisittdvé laite on

 kuitenkin osoittautunut litkaa tilaa vievéksi. Lisdksi se edellyttdd, ettd ainakin yhden

moduuliosan #iripdén rakenne on epdsymmetrinen, mistd on seurauksena vihdi-
sempi soveltuvuus moduulirakenteeseen ja toteutuksen vaikeutuminen.

Myos GEC ALSTHOM -nimelld esitetty EP-julkaisu O 519 813 kuvaa nivelajoneu-
von kiertyviin vilitilaan tarkoitetun kytkentélaitteen, joka koostuu viistoista, liitose-

lementein yhdistetyistd kiertokangista, jotka muodostavat yldosaan muuntuvan
suunnikkaan.

Tdmi laite takaa vilitilan kiertymisaseman valvonnan vain yhdentyyppisessd liik-
keessd, joka aiheutuu vaakasuuntaisista kaarteista. Sen pddasiallinen tehtdvi rajoit-
tuu kahden vaunun vilissi sijaitsevan elementin yldosan keskityksen varmistukseen.

Keksinnon tavoitteena on korjata niitd epikohtia esittdmilld yksinkertaisella me-
kaanisella tavalla nivelletty ajoneuvo, joka mahdollistaa sen muodostavien moduu-
lien keskindisen sijainnin paremman siilymisen, kdytannéllisesti katsoen tiydellisen
tien kaarteiden ja epdsddnnollisyyksien seurannan sekd moduulien keskindisten hai-
ridliikkeiden rajoittamisen olennaisesti, kun kyseessd ovat kahdesta tai useammasta
moduulista koostuvat maantielitkkennerakenteet.

Tissd tarkoituksessa keksinto esittdd nivelajoneuvon, joka kasittdd useita moduuleja
kytkettyind toisiinsa liikkuvaan nivellysalustaan nivelletylld yhdistetylld nivelkyt-
kennill4, jolle on tunnusomaista se, mitd on mddritelty patenttivaatimuksen 1 tun-
nusmerkkiosassa.

Keksinto tarjoaa lukuisia etuja, jotka koskevat yksinkertaista rakennetta, omakus-
tannushintaa, kdyttovarmuutta, tehokkuutta ja tuloksekkuutta.

Se soveltuu erityisen hyvin joukkoliikenteeseen kaupunkiympdristossd, silld se
mahdollistaa erittdin pitkien ajoneuvojen litkenndinnin ilman kisiteltdvyyden heik-
kenemisti.

Keksinnon avulla saadaan erityisesti olennainen parannus heilahteluun ja kallistumi-
seen.
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Témén nivellysmekanismin avulla ajoneuvokokonaisuus saatetaan ldhestulkoon
isostaattiseksi, mikd pienentdd huomattavasti rakenteisiin kohdistuvia dynaamisia
rasituksia.

Keksinnén muita teknisid tunnusmerkkejé ja etuja kdy ilmi seuraavasta, esimerkkini
annetusta selityksestd, johon liittyvét piirrokset, joissa:

kuvio 1 on kaaviomainen yleisperspektiivikuva kolme moduulia késittavistd nive-
lajoneuvosta, kuvan esittdessd ainoastaan keksinnolle olennaiset elimet;

kuvio 2 on kuvion 1 kuvan kanssa identtinen kuva esittien kaksi moduulia kisit-
tdvin suoritusvariantin,

kuvio 3  on kaaviomainen tasokuva ajoneuvosta moduulien ollessa suorassa linjas-
sa,

kuvio 4 kaaviomainen tasokuva ajoneuvosta vaakasuuntaisen kaarteen alussa;
kuvio 5 on kaaviomainen tasokuva ajoneuvosta kaarteessa,
kuvio 6 kaaviomainen tasokuva ajoneuvosta kaksoiskaarteessa;

kuviot 7, 8 ja 9 ovat kaaviomaisia, yksityiskohtaisia yldkuvia kahden moduulin vili-
sestd yhdistelmaliitoksesta vastaavasti suoralla tielld, loivassa kaarteessa
ja jyrkassé kaarteessa;

kuvio 10 on kaaviomainen sivukuva ajoneuvosta pystysuuntaisessa kaarteessa.

Keksinnon yleisperiaate kisittdd nivelajoneuvon moduulien kytkennén nivelletyilla
yhdistelmaliitoksilla, joista kukin muodostuu liikkuvasta, akselin kannattamasta ni-
vellysalustasta seki tdydentdvistd kytkennéstd viiston tangon avulla, kunkin liikku-
van nivellysalustan ollessa liitettynd yhteen moduuleista kolmen vapausasteen kyt-
kennilld ja toiseen moduuliin nivelletylld kaksoiskytkennilld, jonka alempi liitintd
on kolmen vapausasteen nivellys ja ylempi liitdntd ohjatusti siirtyvd, esimerkiksi
jousitettu nivellys.

Niinpd kukin nivellysalusta kytketddn niveltien yhtailtd yhteen vierekkiisistd mo-
duuleista palloniveltyyppiselld nivellykselld ja toisaalta toiseen vierekkiisisti mo-
duuleista kaksoisnivellykselld, joka muodostaa rajallisen heiluriliikkeen omaavan
kdintotapin.
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Edullisimman suoritusmuodon mukaan kukin tai ainakin yksi tai joka toinen liikku-
vista nivelalustoista on kiyttdakselin kannattama. Ajoneuvon koko tyéntévoima on
niin ollen timén suoritusmuodon mukaan periisin ainoastaan kiyttoakseleista, jotka
kannattavat liikkuvia nivellysalustoja.

Kuviossa 1 esitetdéin erds esimerkki keksinnén mukaisesta kolme moduulia kisit-
tavastd nivelajoneuvosta.

Se muodostaa perusmallin keksinnGsti, joka kattaa niin kahden moduulin ajoneuvot
kuin enemmén kuin kolme moduulia kisittédvit ajoneuvot.

Sen muodostavat etumainen moduuli 1, vilimoduuli 2 ja takimmainen moduuli 3.
Niamé moduulit kytketddn toisiinsa nivelletysti kaksinkertaisin yhdistelmiliitoksin,
kuten liitoksin 4 tai 5, jotka muodostaa yht#alts liikkkuva nivellysalusta 6 tai 7 ja toi-
saalta viisto nivelliitos 8 tai 9.

Kutakin liikkuvaa nivellysalustaa 6 tai 7 kannattaa akseli tai py6rikerta 10 tai 11,
jonka suunta on liikkumaton suhteessa liikkuvan nivellysalustan runkoon.

Etumainen moduuli 1 varustetaan ohjaavalla etupyorikerralla 12 ja takimmainen
moduuli 3 omaa liikkumattoman tai seuraavan takapyorikerran 13. Kuten on esitet-
ty, timd pyorikerta voi olla siitdjarjestelmin avulla suunnattavissa viereisen liikku-
van nivellysalustan sijaintiin erityisen palauttavan nivelliitinnin vilityksella.

Tama takapyorékerta voi olla liikkkumaton myos silloin, kun kyseessi on yksinker-
taistettu suoritusmuoto.

Moduulien viliset nivelliitokset 4 tai 5 ovat samanlaisia ja ndin olisi asianlaita my®s
silloin, jos ajoneuvoon kuuluisi useampia moduuleja. Tistd johtuen selitetdéin vain
etumaisen moduulin 1 ja vilimoduulin 2 vilissi sijaitseva nivelletty yhdistelmaliitos
4.

Esimerkin etumainen liikkuva nivellysalusta 6 kytketdin etumaiseen moduuliin 1
niin sanotulla edestitaakse -sovituksella kiyttden yhti edessi sijaitsevaa, kolmen
vapausasteen nivelkytkentda 14, joka on esimerkiksi pallonivelen tai murrosnivelen
tyyppid ja jiljessd seuraavaan moduuliin, tissé vilimoduuliin 2, takana sijaitsevalla
kaksinkertaisella nivelkytkennillid 15, jonka yleistehtivina on toimia pystysuorana
kédntotappina, joka virdhtelee ja on toisin sanoen vapaa heiluriliikkeeseen. Timi
takana sijaitseva kaksoisnivellys 15 muodostuu alemmasta, pallonivelen tai murros-
nivelen tyyppid olevasta mivellyksesti 16 vaakatason pasakselilla ja ylemmasti,
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joustavasta nivellyksestd 17, joka siirtyy ohjatusti ja on tarkoitettu korjaamaan kaik-
ki kallistus- ja heilahteluliikkeistd aiheutuvat rasitukset seka niiden muodostuksen.

Tamé kaintotappi tarjoaa siis vérdhtelyliikkeen, joka mahdollistaa tien muodon

vaihteluihin ja moduulirunkojen liikkeisiin littyvien rullausliikkeiden tilavuuden
absorbointiin.

Toisaalta liikkuvaa nivellysalustaa vahvistetaan viistolla nivelliitoksella, joka koos-
tuu viistosta siitelytangosta 18 nivellettynd yhdestd padstaan 19 edeltivin moduulin
runkoon ja toisesta pastién 20 jdljessd seuraavan moduulin runkoon, ndiden &ari-
piiden sijaitessa kahdessa vastakkain olevassa kohdassa symmetrisesti erilldén pe-
rakkéisten, suorassa linjassa olevien moduulien pituussuuntaiseen keskusakseliin
nihden. Viisto sditelytanko 18 asennetaan runkojen #aripaihin monisuuntanivellyk-
sills, jotka ovat esimerkiksi pallonivelen tai murrosnivelen tyyppid.

Kuten kuvioissa on esitetty, edelld mainitut nivelliitokset muodostavat kolmiomz:
sen nivellyskokonaisuuden. Niissd kuvioissa kolmioiden huiput sijaitsevat vélimo-
duulin 2 puolella. On selvid, ettd keksintd ei suinkaan rajoitu timéntyyppiseen ra-
kenteeseen, vaan Kattaa pdinvastoin erotuksetta timén kolmion molemmat suun-
taamismahdollisuudet, nimittiin nivellyskirjen etumaisen moduulin pailld tai nivel-
lyskarjen jdljessd seuraavan moduulin paalla.

Varsinkin nivelletty kaksoiskytkentd 15 voi sijaita kunkin jéljessd seuraavan mo-
duulin etuosassa, viimeinen moduuli mukaan lukien.

Kuten ensimmdisisti kuvioista voidaan todeta, liikkuvat nivellysalustat, edessi oleva
6 ja takana oleva 7, muodostavat murrosnivelliitoksen tai pallonivelletyn tangon kal-
taisen, mikali ei oteta huomioon Kallistus- ja heilahteluliikkeitd. Siten kaksi perdk-
kaistd moduulia kytketiin toisiinsa nivelliitoksella, joka néyttda vastaavan kahta ris-
tikkdin olevaa tankoa.

Kuten kuviossa 1 on esimerkin omaisesti esitetty, nivellettyd kaksoiskytkentdd 15,
joka toimii heilurimaisena kéé4ntotappina, kiytetdan valimoduulin 2 kussakin &éri-
péissd, kun kyseessd on kolmen nivelletyn moduulin ajoneuvo, ja samoin kéantei-
sesti. Itse asiassa etumaisen liikkkuvan nivellysalustan 6 omaama yksittdisnivellys 14
kohdistuu eteenpiin ja nivelletty kaksoiskytkenti 15 kohdistuu taaksepdin, kun taas
liikkuva nivellysalusta 7 tarjoaa péinvastaisen suuntauksen.

Vaikkakin titd jarjestelyd on kiytetty havainnollistamistarkoituksessa, se ei muo-
dosta pakollista tuntomerkki.
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Télla tavoin esilld oleva keksintd mahdollistaa viisi elementtid - kolme moduulia ja
kaksi liikkuvaa nivellysalustaa - omaavan nivellyskokonaisuuden toteutuksen, joka
kokonaisuus vastaa teoriassa tdysin isostaattista kolmen elementin nivellyskokonai-
suutta.

On mahdollista mutta ei valttimatonta jarjestdd yhtd alempaa nivellystd 14 vastapéi-
td olevaan ylempéidn d4ripddhdn vaimentava liitos, joka koostuu esimerkiksi kah-
desta V:n muotoon asetetusta iskunvaimentimesta.

Nivelletty moduulien vilinen yhdistelmaliitos 4 tai 5 tarjoaa seuraavan erityispiir-
teen. Vaakatasossa sijaitsevassa kaarteessa kunkin vastaavan liitkkuvan nivellysalus-
tan keskelld sijaitseva poikittaisakseli tulee vastaamaan aina sen kulman puolittajaa,
jonka muodostavat sen yhdistdmét kaksi perdkkéistd moduulia.

Tédma muodostaa edullisimman rakenteen kaarteessa ajoon, silld akselien keskiviivat
tai niitd geometrisesti vastaavat lavistavit hetkellisen rotaatiokeskuksen.

Pystysuuntaisessa, pituussuuntaan kasvavassa kaarteessa, esimerkiksi rinteen alussa
tai heilahtelussa suhteellinen kiertyminen tapahtuu edeltdvén tai jéljessd seuraavan
moduulin ja viereisen liikkuvan nivellysalustan vililld polvinivelletyn yksittdisliitas -
nén 14 vilityksella.

Litkkuvien nivellysalustojen alanivellykset ja yldnivellys absorboivat kallistusliik-
keet.

Kunkin vélimoduulin heilahdusliikkeet korjaa vihintddn yksi joustava, ohjatusti
siirtyvd nivellys 17, joka sijaitsee yldosassa.

Mainitun joustavan, yldosassa sijaitsevan nivellyksen 17 ja sitd vastapiitd alaosassa
olevan palloniveltyyppisen nivellyksen 16 yhdistiminen mahdollistaa pédasiallisten
kuormausrasitusten ja pystysuorien kiihdytysrasitusten samoin kuin veto- ja jarru-
tusrasitusten siirtymisen alemman liitoksen vilitykselld. Tappimainen nivellys mo-
duulin ja liikkuvan alustan vélilld kiertyy vapaasti vaakatasossa; muita toissijaisia
litkkkeita sadtelee joustava yliliitos, joka on tarkoitettu korjaamaan kallistumiseen ja
heilahteluun liittyvit jannitykset.

Suoritusmuodossa, jossa pyordkerta 13 omaa suunnattavan taka-akselin, mainittu
akseli asennetaan kiertyméin takimmaisen moduulin 3 suhteen. Sen séditely muo-
dostetaan nivelliitoksella, esimerkiksi viistolla tangolla 21, joka kytketdian niveltien
kahdella nivellykselld; yhdelld takimmaisen pyorikerran 13 akselin suhteen ja toi-
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sella liikkuvan takimmaisen nivellysalustan 7 suhteen, nédiden kahden nivellyskoh-
dan ollessa symmetrisesti siirtyneini yhteisen pituusakselin suhteen moduulien ol-
lessa suorassa linjassa. Tanko asennetaan déripdistdén pallonivelen tyyppid olevalla
kolmen vapausasteen liitoksella.

Luonnollisesti voidaan jarjestid my6s muunlaisia takimmaisen ohjaavan pyoriker-
ran ohjauskeinoja. Samoin timi pyorikerta voi olla myds yhtd hyvin kiddntdakselin
tyyppia kuin suunnattavat pyoriat omaavaa tyyppid, kuten etupyorikerta.

Kuvioissa 3-8 esitetdin liikkuvien nivellysalustojen ja moduulien suhteelliset asen-
not eri muodoissa, jotka saattavat esiintyé liikennevaylalla.

Nimi kuvioista kiyvit selkedsti ilmi keksinnon mukaisen, moduulirakenteen ja ni-
velliitokset omaavan ajoneuvon mahdollisundet radan seuraamiseen. Kunkin mo-
duulin rata seuraa hyvin tarkasti edeltivin moduulin rataa.

Kolme moduulia kisittivin nivelajoneuvon suhteen tissi selitettyd keksint6d voi-
daan luonnollisesti soveltaa suurempaan moduuliméiriddn samoin kuin vain kahden
moduulin ajoneuvoon, jollainen on esitetty kuviossa 2.

Etumainen moduuli 22 kisitt44 ohjaavan etupyorikerran 23 ja takimmainen moduuli
24 suunnattavissa olevan takapyorikerran 25, kuten ylld on yleisestt esitetty.

Nimi moduulit kytketdidn yhdelld nivelletylld yhdistelmaliitoksella 26, jossa kayte-
tddn yhti liikkkuvaa nivellysalustaa 27, joka on samantyyppinen kuin edelld kuvattu,
sekd viistoa nivelliitosta, joka on viiston tangon 28 muodossa. Suunnattavissa ole-
van takapyorikerran 25 nivellyksen sditelytanko 29 kytketdén mainittuun liikkuvaan
nivellysalustaan 27.

Ainoa liikkuva nivellysalusta 27 kytketédin etumaiseen moduuliin 22 palloniveltyyp-
piselld liitoksella 30 ja takimmaiseen moduuliin 24 nivelletylld kaksoiskytkennilla
31, jonka muodostavat palloniveltyyppinen alempi nivellys 32 ja joustava, ohjatusti
siirtyvi ylempi nivellys 33.

Niin toteutetaan kahden isostaattisen moduulin ajoneuvoa vastaava lukuunottamatta
vaakatasoista kiertymistd.
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Patenttivaatimukset

1. Useista nivelletysti toisiinsa kytketyistd moduuleista muodostettu nivelajo-
neuvo, joka kisittia etumaisen moduulin (1), jossa on ohjaava etupyérikerta (12),
takimmaisen moduulin (3), jossa on takapyorikerta (13), ja mahdollisesti vilimo-
duuleita (2), jotka moduulit ovat kytkettyini toisiinsa nivelletyn yhdistelmaliitoksen
vélitykselld, joka yhdistelmaliitos muodostuu liikkuvasta nivellysalustasta (6), jota
akseli (10, 11) kannattaa ja joka on kytketty jokaiseen viereiseen moduuliin kolme
vapausastetta omaavalla nivellykselld (14, 16), joista kukin sijaitsee kunkin moduu-
lin vastakkaisen poikittaispaddyn keskelld, jolloin rajoitetun poikkeaman omaava ni-
vellys on yhteydessd kolme vapausastetta omaavaan nivellykseen siten, ettd liikku-
van nivellysalustan (6) ja viereisen moduulin vilille muodostuu nivelletty kaksois-
kytkentd, tunnettu siitd, ettd yhdistetty nivelkytkenti sisiltis myos viiston nivellii-
toksen (8, 9), joka ulottuu moduulien vilille; ettd liikkkuvan nivellysalustan (6) ja
ainoastaan yhden viereisen moduulin vililld on nivelletty kaksoiskytkenti (15); ja
ettd rajallisesti siirtyvd nivellys muodostaa ylemmén nivelen (17), kun taas siihen
kytketyistd kolme vapausastetta omaavista nivellyksistid (14, 16) kukin muodostaa
alemman nivelen.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ajoneuvo, tunnettu siitd, ettid yhdistetyt ni-
velkytkennit on suunnattu niin, etti nivelletty kaksoiskytkenti (15) sijaitsee vilimo-
duulin (2) kussakin paddyssi.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ajoneuvo, tunnettu siit4, ettd nivelletty kak-
soiskytkentd (15) sijaitsee kunkin seuraavan moduulin etuosassa.

4.  Patenttivaatimuksen 1, 2 tai 3 mukainen ajoneuvo, tunnettu siiti, etti vihin-
tddn yhden liikkkuvan nivellysalustan (6, 7) akseli on kiyttoakseli.

5. Jonkin edellisistd patenttivaatimuksista mukainen ajoneuvo, tunnettu siiti, et-
td takimmaisen moduulin (3) takapyorikerta (13) on suunnattavissa ja ohjattu niin,
ettd sen poikittainen keskiviiva ja viereisen moduulin akselin (11) poikittainen kes-
kiviiva kulkevat hetkellisen kdantokeskipisteen kautta.

6.  Patenttivaatimuksen 5 mukainen ajoneuvo, tunnettu siiti, etti takimmaisen
moduulin (3) suunnattavissa olevaa takapyordkertaa (13) ohjataan edelld olevan
liikkuvan nivellysalustan (7) sijainnilla.

7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ajoneuvo, tunnettu siits, ettd kahden perik-
kédisen moduulin vilissi sijaitseva viisto nivelliitos (18) on jaykki sellaisen yhdys-
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tangon muodossa, jonka paadyt (19, 20) on nivelletty kunkin moduulin runkoon
kohdissa, jotka ovat symmetrisesti sivussa keskeniin linjassa olevien moduulien pi-
tuussuuntaisesta keskiviivasta.

8.  Patenttivaatimuksen 1, 6 tai 7 mukainen ajoneuvo, tunnettu siitd, ettd taka-
pyorakertaa (13) ohjataan takimmaisen liikkuvan nivellysalustan (7) sijainnilla viis-
ton ohjausyhdystangon (21) vilitykselld, jonka péit on nivelletty kohtiin, jotka ovat
symmetrisesti sivussa keskeniin linjassa olevien moduulien pituussuuntaisesta kes-
kiviivasta ja sijaitsevat yhtalta takapyorikerrassa (13) ja toisaalta liikkuvassa, ta-
kimmaisessa nivellysalustassa (7).

9.  Patenttivaatimuksen 7 tai 8 mukainen ajoneuvo, tunnettu siitd, ettd yhdystan-
got on nivelletty niiden kussakin paadyssd olevien nivelien vilitykselld, joilla on
kolme vapausastetta.

10. Jonkin edellisistd patenttivaatimuksista mukainen ajoneuvo, tunnettu siitd, et-
t4 kolmen vapausasteen nivelet ovat palloniveltyyppié.

11. Jonkin edellisisti patenttivaatimuksista mukainen ajoneuvo, tunnettu siitd, et-
td kolmen vapausasteen nivelet ovat murrosniveltyyppia.

12. Jonkin edellisista patenttivaatimuksista mukainen ajoneuvo, tunnettu siitd, et-
t4 se kisittdd kaksi moduulia, jotka ovat kytketyt toisiinsa yhdelld liikkkuvalla nivel-
lysalustalla.

Patentkrav

1.  Ledat fordon bestiende av ett flertal med varandra ledférbundna moduler, vil-
ket ir sammansatt av en huvudmodul (1) med frimre styrhjulsats (12), av en énd-
modul (3) med bakre hjulsats (13), och eventuellt av mellanliggande moduler (2),
vilka moduler #r forbundna med varandra medelst en sammansatt ledférbindning
bestiende av en rorlig ledbirare (6) som uppbirs av en axel (10, 11), varvid den ror-
liga ledbiraren (6) #r forbunden med var och en av de angransande modulerna me-
delst en led (14, 16) med tre frihetsgrader, vilka var och en befinner sig i ett mittlége
pa var och en av #ndens tvirgéende sidor med avseende pa varje modul, och en led
med begriinsad rérelse 4r forbunden med en led med tre frihetsgrader, s4 att det bil-
das en dubbel ledfsrbindning mellan den rérliga ledbéraren (6) och en angrinsande
modul, kiinnetecknat av att den sammansatta ledférbindningen dessutom uppvisar
en snedstilld ledforbindning (8, 9) som stricker sig mellan modulerna; att det finns
en dubbel ledforbindning (15) mellan den rérliga ledbiraren (6) och endast en enda
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av de angrinsande modulerna; och att leden med begrinsad rérelse utgor den ovre
leden (17), medan de med densamma férbundna lederna med tre frihetsgrader (14,
16) var och en utgér en nedre led.

2. Fordon enligt patentkrav 1, kiinnetecknat av att de sammansatta ledf6rbind-
ningarna ér sa anordnade, att den dubbla ledforbindningen (15) finns pa var och en
av en mellanliggande moduls (2) 4dndar.

3.  Fordon enligt patentkrav 1, kiinnetecknat av att den dubbla ledférbindningen
(15) &r anordnad framtill pa varje efterféljande modul.

4. Fordon enligt patentkrav 1, 2 eller 3, kiinnetecknat av att atminstone en rorlig
ledbirares (6, 7) axel 4r driven.

5.  Fordon enligt nagot av foregaende patentkrav, kiinnetecknat av att indmodu-
lens (3) bakre hjulsats (13) &r instéllbar och styrd pé ett sddant sitt att dess tvirga-
ende mittaxel och den tvirgaende mittaxeln for den angransande modulens axel (11)
stracker sig genom det momentana rotationscentrumet.

6. Fordon enligt patentkrav 5, kinnetecknat av att &ndmodulens (3) instillbara
bakre hjulsats (13) styrs av den foéregaende rorliga ledbdrarens (7) lige.

7.  Fordon enligt patentkrav 1, kiinnetecknat av att den snedstillda, mellan tva
efter varandra foljande moduler anordnade ledforbindningen (18) &r styv i form av
en forbindningsarm, som med sina &ndar (19, 20) 4r ledat monterad pa var och en av
modulerna péd punkter, vilka forskjuts symmetriskt i forhéllande till de i rak linje be-
lagna modulernas lingsgaende mittaxel.

8.  Fordon enligt patentkrav 1, 6 eller 7, kinnetecknat av att den bakre hjulsatsen
(13) styrs av den bakre rorliga ledbérarens (7) lige medelst en snedstilld styrfor-
bindningsarm (21), vilken pa punkter, som forskjuts symmetriskt i forhallande till de
1 rak linje beldgna modulernas langsgaende mittaxel, med sina dndar ir ledat monte-
rade dels pa den bakre hjulsatsen (13) och dels pa den bakre rorliga ledbararen (7).

9. Fordon enligt patentkrav 7 eller 8, kiinnetecknat av att styrforbindningsar-
marna ir ledat monterade medelst leder med tre frihetsgrader, vilka 4r anordnade pa
var och en av deras dndar.

10. Fordon enligt nigot av foregdende patentkrav, kiinnetecknat av att lederna
med tre frihetsgrader dr kulleder.
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11. Fordon enligt nigot av foregiende patentkrav, kinnetecknat av att lederna
med tre frihetsgrader dr kardanleder.

12. Fordon enligt ndgot av foregiende patentkrav, kiinnetecknat av att det uppvi-
sar tvd moduler, vilka dr forbundna med varandra medelst en enda rorlig ledbérare.
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