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Kelluva nosturi -~ Flytande lyftkran

Tama keksintd liitty kdsittelylaitteisiin ja tarkemmin m&&-
riteltynd kelluviin nostureihin. Alalla tunnetaan nostureita, joi-
den kelluvalle alustalle eli ponttoonille on asennettu nosturin
kdintdosa, so. kehys, joka on suunniteltu pydrimddn suhteessa pont-
toonille kiinnitettyyn kd8idntbrenkaaseen. Tdlle kehykselle on asen-
nettu puomi ja puomin vipu=-, kddntd- ja kuormannostoliikkeiden
kayttolaitteet, joita ohjaavat vastaavat pddohjauslaitteet. Ponttoo-
nilla on kallistuksen tasapainoituslaite, joka kdsittdd vastapainon
vaunulla, joka on asennettu ponttoonille lasketuille kiskoille
(ks. kirjaa "YLeisnostureiden suunnittelun periaatteet", kirj.

N.F. Voevodin, s. 51, julk. Minrechflot Moskovassa v. 1950, vendjidn-
kielinen).

Edelld kuvatuissa nostureissa puomin kddntd-, vipu- ja kuor-
mannostoliikkeiden kdyttdlaitteiden pddchjauslaitteet kytketddn Jja

katkaistaan kdsin ja t&mdn suorittaa nosturin kuljettaja ndkemiensa



lukemien perusteella, joita antaa kallistuskulman csoitin. Kayttd-
laitteiden tdllainen ohjaus vaatii jatkuvaa tarkkaavaisuutta kul-
jettajalta, mikd huonontaa nosturin toiminnan luotettavuutta.

Po. keksinndn tavoitteena on poistaa mainitut haitat. Keksin-
td tdhtdd ldhinnd sellaisen kelluvan nosturin kehittdmiseen, Jjossa
puomin kd&dntd-, vipu- ja kuormannostoliikkeiden kdyttdlaitteita oh-
jataan automaattisesti kelluvan nosturin kallistuman mukaan.

Tdhdn tavoitteeseen pddstddn siten, ettd kelluvassa nostu-
rissa, jonka ponttoonille on asennettu nosturin kddntdosa, joka
kantaa puomin kddntd-, vipu- ja kuormannodstoliikkeiden kdyttdlait-
teet, joita ohjaavat vastaavat pddohjauslaitteet, sekd kallistuman
tasoituslaite, jota ohjaa kallistuskulman ilmaisimen antama signaa-
1i, nosturi kidsittdd keksinndn mukaisesti ohjausjdriestelmdan, joka
ohjaa puomin kddntd-, vipu- ja kuormannostoliikkeiden kdyttdlaittei-
ta kallistuskulman ilmaisimen ldhettdmdn signaalin avulla ja sisdl-
tdd laitteen, joka muuntaa kallistuskulman arvon sdhk&signaaliksi
ja jonka tulopuoli on kytketty kallistuskulman ilmaisimeen ja 1l&h-
topuoli kallistuskulman vertailulaitteen tulopuoleen, jonka vertai-
lulaitteen toinen tulopuoli on kytketty signaalinsd&dtdlaitteeseen,
joka kehittdd signaalin, joka on verrannolinen sallittuun kallis-
tuskulmaan, ja vertailulaitteen 1&ht&puoli on kytketty rinnan
tai -logiikkalaitteiden tulopuoli ryhmdn kanssa, joiden laitteiden
toiset tulokohdat on kytketty eri kdyttblaitteiden pddohjauslaittei-
den ldhtokohtiin, ja tai-logiikkalaitteiden ldhtdkohdat on kytketty
jdnnitteen muuntajien kautta eri kdyttdlaitteiden tulokohtiin.

Keksinndn mukaisessa kelluvassa nosturissa puomin kddntd-,
vipu- ja kuormannostoliikkeiden kdytttlaitteiden ohjaus on tdysin
automaattinen ja tahdistettu kallistuman tasoituslaitteen ohjaus-
laitteen kanssa kelluvan nosturin kallistuman perusteella.

Keksintdd kuvataan nyt sen erddseen toteutusmuotoon viitaten
ja oheisten piirustusten avulla, joissa:

kuvio 1 esittdd kaaviomaista poikkileikkauskuvantoa kellu-
vasta nosturista;

kuvio 2 esittdd kuvantoa ylhddltd samasta ailheesta;

kuvio 3 esittdd puomin kadntd-, vipu- ja kuormannostoliikkei-
den kdyttdlaitteiden sahkdinjauspiirid; ja

kuvio 4 esittdd kallistuman tasoltuslaitteen kytkentdkaaviota.
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Kelluvaan nosturiin kuuluu ponttooni 1 (kuvioc 1), Jjonka
pddlld on nosturi, jossa on kddnttosa eli kehys 2, joka on asennet-
tu kddntdrenkaalle 3, joka on kiinnitetty ponttoonille 1. Kehyk-
selle on asennettu puomi 4 sekd kdyttdlaitteet 5,6 (kuvio 2) Ja
7 (kuvio 1), jotka saavat aikaan vastaavasti puomin 4 vipuliikkeen,
sen kdadntdliikkeen ja kuorman nostoliikkeen. Ponttooni 1 sisdltda
kallistuksen tasoituslaitteen, joka kdsittdd kaksi s&dilictd 8 3Ja
8a, jotka sijaitsevat vastaavasti ponttoonin 1 oikealla ja vasemmal-
la puolella kytkettyin& toisiinsa putkijohdoilla 9 ja 9a, Jja pum-
puilla 10 ja 1l0a, joita ohjaa signaali ponttoonin 1 kallistuskulman
ilmaisimesta 11. Pumppujen 10 ja 10a ohjauspiiri kdsittd& vivun 12
{kuvio 3), joka on kiinnitetty akselille 13, joka on kytketty kal-
listuskulman ilmaisimeen 11. Kun kallistuskulman ilmaisin 11 tai-
puu, kdyttdd vipu 12 oikeanpuoleisen kallistuman relettd 14 tai
vasemmanpuoleisen kallistuman relettd l4a. Ndmd releet 14 ja l4a
muuntavat kallistuskulman arvon sdhkdsignaaliksi. Releet 14 ja l4a
voivat olla mitd tahansa tarkoitukseen sopivaa mallia. Kun rele
14 (l4a) sulkee koskettimen 15 (1l5a), kdynnistdd tdmd kontaktorin
16 (lea), jonka kosketin 17 (l17a) kytkee pdidlle pumpun 10 (1l0a).

Puomin 4 vipu-, kddntd- ja kuormannostoliikkeiden kdyttdlait-
teiden 5,6,7 ohjausjdrjestelmd kdsittdd laitteen 18, joka muuntaa
kallistuskulman arvon sdhk&signaaliksi, joka tarkoitusta varten
tamd laite on kytketty kallistuskulman ilmaisimeen akselin 13
kautta. On selvd&d, ettd laite voi olla mit& tahansa tarkoitukseen
sopivaa mallia. Laitteen 18 l&htdpuoli on kytketty kallistuskulman
vertailulaitteen 19 tulopucleen, jonka vertailulaitteen toiseen
tulopuoleen on kytketty signaalinsddtolaite 20, joka kehittdd sal-
littuun kallistuskulmaan verrannollisen signaalin. Vertailulaitteen
19 1l&htopuoli on kytketty vahvistimen 21 tulopuoleen. Vahvistimen
21 ldhtbpuoli on kytketty rinnan tai-logiikkalaitteiden 22,23,24
tulokohtaryhmdn kanssa, joiden laitteiden muut tulokohdat on kytket-
ty vahvistimien 25,26,27 kautta niiden vastaavienbkéyttélaitteiden
5,6,7 pddohjauslaitteiden 28,29,30 ldhtdpuoliin, jotka saavat aikaan
puomin 4 vipu-, k&&dntd- ja kuormannostoliikkeet. Pddohjauslaitteet
283,29,30 on varustettu vastaavilla kahvoilla 28a, 29a, 30a. Tai-
logiikkalaitteiden 22,23,24 ldhtdpuolet on kytketty jadnnitteen muun-
tajien 31,32,33 kautta vastaavien kayttdlaitteiden 5,6,7 tulokohtiin.



jotka saavat aikaan puomin 4 vipu-, kddntd- ja kuormannostoliikkeet.
On ilmeistd, ettd vertailulaitteella 19, signaalinsadto-
laitteella 20, vahvistimella 21 ja tai-logiikkalaitteella 22,23,24

voi olla piiri, joka on mitd tahansa tunnettua, tarkoitukseen sopi-
v

-

vaa mallia.
Viitenumerot 34 ja 35 (kuvio 4) osoittavat kelluvan nosturin

voimaverkkoa, joka sydttdd voiman kdyttimille 5,6,7 ja pumppujen
10,10a kayttimille.

| Kelluva nosturi toimii seuraavalla tavalla. Ennen kuin noste-
taan kuorma, jonka paino on rajoitettu, tdytetddn oikea ja vasen
vakavointisdilid 8 ja 8a puoleksi vedelld. Keskiviivan tasolla nos-
tettua kuormaa on k&dnnettdvad esim. vasemmalle, kuten nuoli A ndyt-
tdd kuviossa 2. Tdssd tapauksessa nosturin kdyttdjd, joka on asetta-
nut pddohjauslaitteen 29 kahvan 29a vapaa-asentoon eli pddohjaus-
laitteen nollatilaan, on valmistanut puomin 4 kd&ntdliikkeen kdyttd-
laitteen 6 ohjauspiirid t&hé&n toimintaan.

Kuorman viemiseksi jommallekummalle puolelle kelluvan nostu-
rin keskiviivatasosta nosturin kuljettaja kallistaa p&ddohjauslait-
teen kahvaa 29a vastaavalle puoclelle ja ldhettdd siten signaalin
vahvistimen 26 kautta tai-logiikkalaitteeseen 23. Samalla hetkelld
tai-logiikkalaite 23 vastaanottaa emimmdisvoimasignaalin, joka tu-
lee kallistuskulman vertailulaitteesta 19 vahvistimen 21 kautta,
koska silld alkuhetkelld, jolloin puomi 4 alkaa kddntyd pois keski-
tasosta, ero on suurin niiden signaalien valillad, jotka tulevat
signaalinsddtdlaitteesta 20 ja laitteesta 18, joka kehittdd kallis-
tuskulman muuttuvan arvon.

Sikdli kuin tai-logiikkalaite 23 on suunniteltu valitsemaan
tulokohdissaan vdhimm&isvoimakkuussignaalin, tulee vidhimmidisvoimak-
kuussignaali viedyksi pd&dchjauslaitteesta 29 jadnnitteen muuntajan
32 tulokohtaan. Puomin 4 kddntoliikkeen jatkuegssa muodostuu kallis-
tuma esim. vasemmalla puolella. Kallistuskulman ilmaisin 11 kehit-
tda kaksi signaalia, joista toinen kytkee releen 1l4a kautta pumpun
10 kdyttimen, jolloin pumppu alkaa siirtdd vesipainolastia vasemmas-
ta vakavointisdilidstd 8a oikeaan vakavointisdilidon 8.

Koska pumpun 10 teho on rajoitettu, eividt vasen sdilid 8a
ja oikea sdi1l1id 8 kykene ajoissa tasapainottamaan vasemmalle synty-

nyttd kallistumaa. Siksi signaalinsdidtdlaitteesta 20 ja laitteesta



18 tulevien signaalien vd@linen ero pienenee. Tédmd signaalien valinen
ero, joka pienenee kallistuskulman kasvaessa, kulkee vertailulait-
teesta 19 tai-logiikkalaitteen 23 tulopuoleen, jossa laitteessa
vadhimmdisvoimakkuussignaali tulee valituksi kahdesta mahdollisesta
signaalista, Jjoista toisen antaa pddohjauslaite 29 ja toisen antaa
kallistuman mittauslaite (s&hkOsignaali, joka on kulkenut vertailu-
laitteesta 19 vahvistimen 21 kautta) . Kahden mahdollisen signaalin
viahimmdisvoimakkuussignaali menee puomin 4 kddntdliikkeen kdyttimen
6 jdnnitteen muuntajan 32 tulokohtaan, mikd rajoittaa kd&ntdliikkeen
nopeuden pysdhtymiseen asti, kun kallistuma saavuttaa ennaltasidide-
tyn enimmdisarvon, jolloin t&ssd@ tapauksessa kallistuskulman ver-
tailulaitteesta 19 tuleva signaali on yhtd kuin nolla.

Kun pumppu 10 toimii, pienenee kallistuma ja signaali vertail-
lulaitteesta 19 kasvaa eli suurenee nollasta, jolloin puomin 4
kddntodliikkeen kdyttimen 6 toiminta saa Jjatkua, jolloin puomi 4
tulee k&@&nnetyksi vaadittuun suuntaan. Kdyttimet 5,7, jotka saavat
aikaan puomin 4 vipuliikkeen ja kuorman nostoliikkeen, toimivat
samalla tavalla.

Po. keksintd tekee mahdolliseksi suurentaa puomin ulottuvuut-
ta, kun kuorma ulottuu kelluvan nosturin sivun ulkopuclelle, enim-
madisarvon sekd suorittaa kaikkil wvaaditut kdsittelytyodt kallistus-
kulman pysyessd sallituissa rajoissa suurentamatta kelluvan nosturin

syvaystd tai ponttoonin kokonaismittoja.
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Patenttivaatimus:

Kelluva nosturi, jonka penttoonille on asennettu nostovarsi, jota vas-—
taavat ohjauslaitteet ohjaavat sen kaantédmiseksi, ulottuman muuttamiseksi Ja
kantavan yl&vaunun kuorman siirtémiseksi, sek& kallistuskulman ilmaisimesta tule-
van signaalin chjaama kallistuman tasoituslaite, t unn e t t u siitéd, etta
nosturi kisittdd ohjausjérjestelmén kiyttdlaitteille (6, 5, T) nostovarren (4)
k&anldmiseksl, sen ulottwnan muuttamiseksi tai kuorman siirtémiseksi kallistus-
kulman ilmaisimen (11) signaalin peursteella, joka ohjausjirjestelmid sisdltéa
kallistuskulman arvon sihkdiseksi signaaliksi muuttavan laitteen (18), jonka sisdin-—
tulo on kytketty kallistuskulman ilmaisimeen (11) ja Jonka ulostulo on kytketty
kallistuskulman vertaiiulaitteen {19) toiseen sis&&éntuloon, Jjonka vertailulait-
teen toiseen sisé&ntuloon on kytketty sallittuun kallistuskulmaan verrannollisen
signaalin asetuselin ja jonka ulostulc on kytketty toisiin rinnan olevien loogisten
TAI-porttien (22, 23, 2L4) sisdéntuloihin, Joiden porttien toiset sisi&ntulot on
kytketty kiyttdlaitteita (6, 5, 7) vastaavien ohjauslaitteiden (28, 29, 3C) ulos-
tuloihin ja joiden ulostulot on kytketty jannitemuuntajien (31, 32, 33) kautta
vastaavien kdyttSlaitteiden (6, 5, 7) sisdéntuloihin nostovarren (k4) k&&ntamiseksi,

sen ulottuman muuttamiseksi tai kuorman siirt&miseksi.
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