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Menetelma tykoneen hydraulisen ajovoimansiirron

jarjestelméssa, joka kéasittda toimintaa ohjaavan 1
ohjausjarjestelman (6); pumpun (8), joka tuottaa tilavuusvirtaa;

moottorin (9), joka vastaanottaa tilavuusvirtaa. Menetelméssa (
ohjataan jarjestelmaa ohjaussignaalilla, jolla on /

ohjausjérjestelman antama arvo, ja syétetdan moottorille

tilavuusvirta, joka on riippuvainen mainitusta ohjaussignaalista; ja

liséksi mitataan tydkoneen ajoliikkkeen suuntaista kallistumaa,

joka on riippuvainen maastosta, jonka paalla tykone on; ja E(M
asetetaan mainitulle ohjaussignaalille uusi arvo, joka on 15
riippuvainen mainitun kallistuman suuruudesta. Jarjestelma

kasittaa lisdksi anturin (52), joka on yhteydessa

ohjausjérjestelmaan (6) ja sovitettu mittaamaan tyékoneen 14
ajoliikkeen suuntaista kallistumaa. Kyseessa on esimerkiksi

metsakone, joka kasittda edelld kuvatun jarjestelman.

Forfarande i ett system av hydraulisk drivkraftéverféring i en 4
arbetsmaskin, omfattande ett styrsystem (6) som kontrollerar
funktionen, en pump (8) som producerar ett volymfléde, en
motor (9) som mottar volymflédet. | férfarandet styrs systemet
med en styrsignal som har ett av styrsystemet instéllt varde, och
till motorn matas ett volymflode som &r beroende pa sagda
styrsignal, och ytterligare mats arbetsmaskinens lutning i
riktningen av drivrérelsen, vilken lutning &r beroende pa
terréangen, péa vilken arbetsmaskinen befinner sig, och fér sagda
styrsignal instélls ett nytt virde som &r beroende pa storleken av
sagda lutning. Systemet omfattar ytterligare en givare (52) som
star i forbindelse med styrsystemet (6) och &r anpassad att méta
arbetsmaskinens lutning i riktningen av drividrelsen. Det &r fraga
om t.ex. en skogsmaskin som omfattar det ovan beskrivha
systemet.
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TYOKONEEN HYDRAULISEN AJOVOIMANSIIRRON JARJESTELMA JA
MENETELMA

Keksinndn ala

Keksinnon kohteena on menetelma tydkoneen hydraulisen ajovoimansiirron
jarjestelman ohjauksessa. Keksinndn kohteena on liséksi tydkoneen hyd-
raulisen ajovoimansiirron jarjestelma.

Keksinndn taustaa

Tunnetun tekniikan mukaisesti maastossa liikkuvissa tyokoneissa, kaytetaan
voimanlahteend kuvan 1 mukaisesti esim. polttomoottoria 1, jonka antama
mekaaninen teho kaytetdan hyvaksi esimerkiksi tydkoneen ajovoimansiirros-
sa. Polttomoottorin akselilta 2 saatava mekaaninen teho on verrannollinen
polttomoottorin 1 antamaan vaantdmomenttiin ja pydrimisnopeuteen. Kier-
rosnopeuden ja tyokoneen ajonopeuden maaraa kuljettajan antama ohjaus-
arvo, joka annetaan tyypillisesti pedaalin 3 avulla. Pedaali tuottaa anturin 4
avulla asetussignaalin 5, joka on pedaalin 3 asennosta riippuvainen ja joka
sybtetddn ohjausjarjestelmalle 6. Ohjausarvon antamiseen voidaan kayttada
muitakin tapoja, esim. ohjaussauvaa. Tyypillista on, ettd mitd suurempi pe-
daalin asennon siirtyma tai ohjausarvo on, sitd suurempi kierrosnopeus ja
ajonopeus saavutetaan. Pedaalin 3 painaminen aikaansaa tarvittaessa myos
tydkoneen tyQjarrun avautumisen, minka jalkeen ohjausjarjestelma 6 ohjaa
pumppua 8 ohjaussignaalilla, jolla on ennaltamaaratty minimitaso tai -arvo.
Tyypillisesti ohjaussignaalina on virtasignaali, josta pumpun 8 tuottama tila-
vuusvirta riippuu. Tyojarru on aktiivisesti ohjattu tyojarru tyokoneen pitami-
seksi paikoillaan, joka on sindnsa tunnettu ja toimii esim. niin, ettd se kytkey-
tyy paalle kun pedaalia 3 ei paineta (tai ei ole ohjausarvoa) ja vapautuu, kun
pedaalia painetaan (tai saadaan riittava ohjausarvo).

Polttomoottori tuottaa kullakin hetkella tarvittavan tehon, jota esim. tydkoneen
liikuttelu ja ajaminen erilaisissa tilanteissa ja maastoissa vaatii. Polttomootto-
rin 1 antaman mekaaninen teho muunnetaan hydrauliseksi tehoksi pumpus-
sa 8. Hydraulinen teho hyddynnetdadn moottorissa 9 ja pumpun 8 tuottama
syottopaine riippuu moottorin 9 kuormituksesta. Moottoria 9 pyorittaa painei-
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2
sen valiaineen tilavuusvirta. Moottorin 9 pydrimisnopeus maaraa ajonopeu-
den.

Erdaksi ajovoimansiirron ongelmaksi erityisesti tyokoneissa on havaittu nii-
den kayttaytyminen maastossa silloin, kun pysahtyneena ollut tyokone lahtee
uudelleen liikkeelle. Pedaalia painetaan kun halutaan lahted liikkeelle ja sa-
malla tyGjarru vapautuu automaattisesti. Talldin, tydkoneen pyrkiessa lahte-
maan liikkeelle erityisesti rinteessa, siirtyen rinteessa ylospain, on havaittu
tydkoneen vieriminen ensin alaspain rinnettd. Tyokoneen paino siirtda met-
sakonetta rinteessa alaspain. Tilanteessa pedaalia painetaan enemman,
kunnes tyokone liikkuu rinnettda ylospain, mutta haittana on silti tydkoneen
vieriminen ja liukuminen alaspain, vaikka pyorien pyorimissuunta vaihtuisikin,
mikali py6rat menettavat otteensa maasta. Liukumista olisi valtettava erityi-
sesti lumisissa tai jaisissa olosuhteissa. Edella esitetty ilmi6é vaikeuttaa ty6-
koneen ohjaamista ja liukuminen aiheuttaa tarpeetonta maapohjan rikkoutu-
mista.

Keksinndn yhteenveto

Keksinnon tarkoituksena on poistaa edella esitettyja ongelmia. Keksinnon
avulla ty6koneen ohjaaminen on turvallisempaa ja sen kayttaytyminen on
paremmin ennakoitavissa.

Keksinndn mukainen menetelma tyokoneen hydraulisen ajovoimansiirron
jarjestelman ohjauksessa on esitetty patenttivaatimuksessa 1. Keksinndn
mukainen menetelma tydkoneen hydraulisen ajovoimansiirron jarjestelma on
esitetty patenttivaatimuksessa 9.

Esitetyssa ratkaisussa ajovoimansiirron ohjauksessa otetaan huomioon myos
maaston olosuhteet, erityisesti maaston jyrkkyys. Maaston olosuhteet huomi-
oidaan erityisesti tilanteessa, jossa esim. rinteeseen pysahtynyt tydkone 1ah-
tee uudelleen liikkeelle ja pyrkii rinnetta yldspain. Rinteen lisaksi kyseeseen
voi tulla my6s muu kalteva maaston kohta, johon tyOkone on pysahtyneena
ja jonka paalla tydkone on, ja kun tarkoituksena on siirtyd kaltevaa maastoa
pitkin ylospain. Toisin sanoen, alkavan ajoliikkeen suunta, tai suunnitellun tai
aiotun ajoliikkeen suunta, on ylospain. YI0spain eteneminen voidaan suorit-
taa joko peruuttaen tai eteenpain ajaen.
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Maaston olosuhteiden vaihtelevuus otetaan huomioon niin, ettd ajovoiman-
siirron ohjaustapa, ja erityisesti sen ohjaukseen kaytetty ohjaussignaali, on
riippuvainen rinteen, maanpinnan, maaston tai vastaava alustan jyrkkyyden
absoluuttisesta arvosta. Ajovoimansiirron moottorille ohjattu tilavuusvirta on
riippuvainen em. jyrkkyydesta.

Eraan esimerkin mukaisesti ajovoimansiirron hydraulisen ohjauspiirin ja sen
pumpun saama ohjaussignaali, erityisesti sen minimiarvo, on riippuvainen
em. jyrkkyyden absoluuttisesta arvosta. Kyseinen pumppu ohjaa ajovoiman-
siirron moottoria ja sen tilavuusvirtaa. Erdan toisen esimerkin mukaisesti ajo-
voimansiirron hydraulisen ohjauspiirin ja sen venttiilin saama ohjaussignaalin
taso on riippuvainen em. jyrkkyyden absoluuttisesta arvosta. Kyseinen vent-
tiili ohjaa ajovoimansiirron moottoria ja sen tilavuusvirtaa.

Ajovoimansiirron ohjaamisessa otetaan huomioon erityisesti tydkoneen kallis-
tuma, joka mitataan erillisella anturilla. Tydkoneen kallistuma maaraytyy
maaston olosuhteiden perusteella.

Ajovoimansiirron ohjaamisessa hyddynnetaan parametria, taulukkoa, saan-
t64 tai laskenta-algoritmia, joka maarittda tydkoneen kallistuman ja ohjaus-
signaalin valisen riippuvuuden. Kyseinen ohjaussignaali puolestaan maaraa
moottorille ohjatun tilavuusvirran maaran, jolloin kyseessa on esim. pumpun
tuottama tilavuusvirta tai venttiilin ohjaama tilavuusvirta. Venttiili on tavalli-
simmin suuntaventtiili ja sopivimmin proportionaalisesti toimiva suuntaventtii-
li. Erityisesti, ohjaussignaali tai sen minimiarvo maaraytyy kallistuman perus-
teella. Eraan esimerkin mukaisesti em. riijppuvuus on sellainen, etta moottoril-
le ohjatun tilavuusvirran maara on sitd suurempi mitd suurempi tybkoneen
kallistuma on. Erdan esimerkin mukaisesti em. ohjaussignaalin maaraa ohja-
usarvo tai esim. pedaalin asento vasta sen jalkeen, kun ohjausarvo tai pe-
daalin tuottama asetussignaali on kasvanut arvoon, joka vastaa ohjaussig-
naalin minimiarvoa tai on sitd suurempi. Sopivimmin on niin, ett4 ohjausar-
von, tai asetussignaalin, ja ajonopeuden valinen riippuvuus sailyy rinneajossa
samanlaisena kuin tasaisella alustalla.

Moottorin kaytettavissa oleva tilavuusvirta on esitetyn ratkaisun myota riittava
tuottamaan valittbmasti tai riittdvan nopeasti painetason, joka on riittdvan
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korkea estamaan moottorin ja samalla myds tydkoneen pydrien pydrimisen
niin, etta tyokone alkaa vieria vaaraan suuntaan, ts. rinnetta alaspain. Aikai-
semmin ohjaussignaalin arvo tai sen minimiarvo ei ole ollut asetettuna riitta-
van korkealle tasolle niin, ettd esim. pumppu tuottaisi tarvittavan painetason
heti sen jalkeen, kun tydjarru on vapautunut ja tydkoneen pyorat voivat pyo-
ria. Vaihtoehtoisesti, venttiilin antama tilavuusvirta ei ole ollut riittava. Tama
johtuu siitd, etta em. vierimista ei esiinny tasaisessa maastossa, eikad tyoko-
neen paino pyri siitamaan tydkonetta vaan se pysyy paikoillaan. Hydraulisen
ohjauspiirin tuottamaa tilavuusvirtaa tai painetasoa ei myoskaan ole ollut syy-
ta pitédd tarpeettomasti kohotetulla tasolla, esim. painehavididen takia. Seu-
rauksena voi my0s olla tarpeettoman akillinen liikkeellelahtd tasaisessa
maastossa, mikali moottorilla on heti ty6jarrun vapauttamisen jalkeen tarpeet-
toman suuri painetaso. Esitetylld ratkaisulla valtetaan myods edella esitetyt
ongelmat.

Puunkorjuun suorittamista varten on olemassa maastossa liikkuvia
metsatyOkoneita, kuten harvestereita. MetsatyOkoneessa on puunrun-
kojen kasittelylaite, esim. kaatopaa, joka on tarkoitettu pystyssa kasva-
van puunrungon katkaisemiseksi ja kaatamiseksi, tai harvesteripaa,
joka on tarkoitettu pystyssa kasvavan puunrungon katkaisemiseksi,
kaatamiseksi, karsimiseksi ja sahaamiseksi halutun mittaisiksi osiksi.
Sahatut puunrungot keratdén toisella tunnetulla maastossa liikkuvalla
metsatyokoneella, kuten metsatraktorilla. Metsatraktorissa on sen
puomijarjestelman paahan Kkiinnitetty koura lastausta varten ja puun-
rungot kuljetetaan sen kuormatilassa. Tunnetaan my6s metsatybkonei-
ta, joissa on yhdistettyna harvesterin ja metsatraktorin toiminnot.

Esitettya ratkaisua voidaan soveltaa erilaisissa liikkuvissa tydkoneissa, var-
sinkin maastossa liikkuvissa tyokoneissa. Kyseeseen tulee erityisesti metsa-
tyOkoneet, joista mainittakoon erilaiset harvesterit, jotka katkaisevat puita
esim. kaatopdan avulla, tai tarvittaessa myds prosessoivat puita, esim. har-
vesteripaan avulla. Kyseeseen tulevat erityisesti myds kuormatraktorit, jotka
kuljettavat puunrunkoja tai tukkeja. Tyypillisesti kyseisissd tyokoneissa on
pyorat, joita hydraulinen ajovoimansiirto ohjaa. Kyseisissa tyOkoneissa voi-
daan soveltaa myds telaketjuja, myds yhdessa pydrien kanssa.
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Piirustuksien lyhyt kuvaus

Keksintda selostetaan seuraavassa tarkemmin esimerkkisen avulla ja viit-
taamalla samalla oheisiin piirustuksiin, joissa:

kuva 1 esittaa erdan esimerkin mukaisen jarjestelman komponentteja ja peri-
aatetta,

kuva 2 esittdd kuvan 1 jarjestelman pumpun ja moottorin toimintaa,

kuva 3 esittad pumpun ohjaussignaalin ja tydkoneen mitatun kallistuman va-
lista riippuvuutta,

kuvat 4 ja 5 esittavat tarkemmin kuvan 1 mukaisen jarjestelman komponent-
teja,

kuva 6 esittdd eraan toisen esimerkin mukaisen jarjestelman komponentteja
ja periaatetta,

kuva 7 esittaa venttiilin ohjaussignaalin ja tydkoneen mitatun kallistuman va-
lista riippuvuutta, ja

kuva 8 esittdd erasta likkuvaa tyokonetta, jossa keksintda sovelletaan ja joka
on metsakone, erityisesti harvesteripaalla varustettu harvesteri.

Keksinndn tarkempi kuvaus

Kuvassa 8 on esitetty eras mets@kone, jossa seuraavaksi esitettdvaa mene-
telmaa ja jarjestelmaa voidaan soveltaa. Kyseessa on erityisesti harvesteri,
jossa on harvesteripaa. Kuvan 8 harvesteri on runko-ohjattu ja se kasittaa
runkoon kiinnitetyn puomijarjestelman, jonka paahan on kiinnitetty harveste-
ripd& puunrunkojen prosessointia varten. Kuvan 8 harvesterissa sovelletaan
ohjausjarjestelmaa, joka on myg0s selostettu seuraavaksi.

Kuvassa 1 on esitetty ratkaisu, jossa on kyseessa suljettu piiri ja 1-pii-
rijarjestelma, erityisesti 1-moottorijarjestelma. Hydraulisesti toimivan ajovoi-
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mansiirron avulla saadaan aikaan portaattomasti sdatyva tydbkoneen ajono-
peus, koska pumppu ja moottori ovat portaattomasti sdatyvia.

Kuvan 1 mukaisesti tydokoneissa kaytetaan tyypillisesti hydraulista ajovoi-
mansiirtoa 7, joka muuntaa polttomoottorin 1 antaman mekaanisen tehon
hydrauliseksi tehoksi pumpussa 8, jolloin teho on verrannollinen pumpun 8
tuottamaan syo6ttopaineeseen ja tilavuusvirtaan. Pumppu 8 on tyypillisesti
saadettava, jolloin tuotettua tilavuusvirtaa voidaan vaihdella. Hydraulinen te-
ho hyddynnetadn moottorissa 9, joka puolestaan tuottaa ulostuloakselille
vaantdmomentin ja py6rimisnopeuden. Pumpun 8 tuottama syoéttdpaine riip-
puu moottorin 9 kuormituksesta ja tehontarpeesta. Moottorin 9 pydrimisno-
peus riippuu pumpun 8 tuottamasta tilavuusvirrasta ja moottorin 9 asetukses-
ta, mikali moottori 9 on saadettava, kuten kuvassa 1. Moottori 9 on puoles-
taan kytketty vaihteeseen 10, jonka valityksella mekaaninen teho siirretaan
tydkoneen pydriin, esimerkiksi kardaanivalityksen 11 ja differentiaaliakselei-
den 12 avulla teleihin 13, joissa on ty6koneen pyo6rat, jotka on kiinnitetty pyo-
riviin pyorannapoihin. Ajovoimansiirtoa 7 ohjataan tyokoneen elektronisella
ohjausjérjestelmalla 6 ja polttomoottoria 1 voidaan ohjata elektronisella oh-
jausyksikélla 14 (ECU, Electronic control unit).

Pumppu 8 on esimerkiksi kierrostilavuudeltaan (Vg) saatyva vinolevy-
tyyppinen aksiaalimantdpumppu, jossa tilavuusvirran suuntaa ja edelleen sen
avulla moottorin pydrimissuuntaa ja tyokoneen ajosuuntaa voidaan vaihtaa
kaantamalla pumpun vinolevya molemmille puolille neutraalia keskiasentoa.
Ohjattavina suureina ovat pumpun kierrostilavuus, ja samalla sen tuottama
tilavuusvirta. Moottori on esimerkiksi aksiaalimantamoottori, joka on tyyppia
vinolevy tai vinoakseli, tai radiaalimantamoottori, joka myos voi olla kiinteati-
lavuuksinen, jolloin moottori ei ole saatyva. Ohjattavina suureina ovat siis
moottorin kierrostilavuus (V@) ja pydrimisnopeus.

Tydkoneiden ohjaukseen on tunnetusti kaytetty ohjausjarjestelmid. Ohjaus-
jarjestelma valvoo mm. ajovoimansiirtoa, sen hydraulista ohjauspiiria ja kaik-
kia siihen liittyvia aputoimintoja. Kyseinen ohjausjarjestelma toimii esim. PC-
kayttdymparistdssa. Ohjausjarjestelman nayttd ja keskusyksikkd on sijoitettu
ohjaamoon kuljettajan saataville. Ohjausjarjestelman ohjausautomatiikka pe-
rustuu ohjainvaylan osalta tunnetun tekniikan mukaiseen CAN-vaylaratkai-
suun, jossa tieto kulkee digitaalisesti.
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Kuvassa 4 on tarkemmin esitetty se, mita ovat eraan tydkoneen ohjausjarjes-
telman varusteet, jotka sijoitetaan tyokoneen ohjaamoon kuljettajan lahettyvil-
le. Ohjausjarjestelman varusteet kasittdvat nayttémoduulin 42, PC-nadp-
paimistén 43, touchpad-hiiren 44, keskusyksikén (HPC-CPU) proses-
soreineen ja muisteineen 41, ja usein myo0s tulostimen 45, sekd hub-
moduulin ja istuinmoduulin. Varusteisiin kuuluu myds kuvassa 5 esitetty yksi
tai useampi ohjauspaneeli 51, jonka nappaimien, painikkeiden ja ohjaussau-
van avulla vaikutetaan ohjausjarjestelmaan 6 (ks. kuva 1). Tassa esimerkissa
ohjausjarjestelmaan on kytketty tai sen varusteisiin kuuluu anturi 52 tai mitta-
laite, jonka antama signaali on verrannollinen tyokoneen kallistumaan, erityi-
sesti tyokoneen pituussuuntaiseen kallistumaan (engl. pitch). Kallistumaa
maaritetddn tyOkoneen ajosuunnassa, joka on tyypillisesti yhdensuuntainen
tybkoneen pituussuunnan kanssa. Sopivimmin anturi 52 on sovitettu siten,
etta kyseinen signaali maarittaa tai sen avulla on paateltavissa myos se, on-
ko tybkoneen etupda ylempana vai alempana kuin takapaa. Anturi 52 on
kiinnitetty esimerkiksi tyékoneen runkoon tai ohjaamoon. Ohjausjarjestel-
massa on esim. ennaltamaaratty parametri (esim. ANGLE), jonka arvo on
riippuvainen kallistumasta. Kallistumaa voidaan mitata jatkuvasti tai pelkas-
taan esim. liikkeellelahddn yhteydessa.

Ohjausjarjestelmassa on myds tieto siitd, onko kyseessa ajo tybkoneella
eteenpain, etupda edella, vai taaksepain, takapaa edella. Tama tieto anne-
taan esimerkiksi ohjauspaneelin 51 tai muun kytkimen valityksella. Moottorille
ohjattuun tilavuusvirtaan ei ole syytd vaikuttaa mikali tarkoituksena on, ettd
tybkone siirtyy peruuttaen tai ajaen rinnettd alaspéain. Ohjausjarjestelmassa
on myos tieto siita, otetaanko maaston jyrkkyys tai kallistuma huomioon tyo-
koneen toiminnan aikana. Tieto annetaan esimerkiksi ohjauspaneelin 51
avulla tai muun kytkimen avulla, esimerkiksi asettamalla ennaltamaaratylle
parametrille (esim. HSA_ON) tietty arvo.

Esitetyn ratkaisun toteuttamiseksi vaadittava sovellus ja sen sisaltdma ohjel-
misto asennetaan ohjausjarjestelman prosessoripohjaiseen keskusyksik-
kdon, jossa on tarvittava RAM- ja massamuisti. Ohjausjarjestelma hyddyntaa
sinansa tunnettua kayttojarjestelmaa, jonka alaisuudessa sovellusta ajetaan.
Laitteistossa ja kayttojarjestelmassa on tarvittavat sovellukset ja protokollava-
lineet tiedonsiirtoon muiden laitteiden kanssa.
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Tybkoneen ohjausjarjestelma perustuu esim. CAN-vaylatekniikkaan (Cont-
roller Area Network) ja hajautettuun ohjaukseen. Jarjestelma koostuu itsenai-
sistd alykkaistd moduuleista, jotka keskustelevat CAN-vaylan valityksella.
Kun kyseessa on esimerkiksi metsatyokone, niin ohjausjarjestelma ohjaa
polttomoottoria, ajovoimansiirtoa, puomijarjestelmaa ja tarvittaessa myo0s
harvesteripaata, sekd naihin liittyvia aputoimintoja. Jarjestelma koostuu tyy-
pillisesti moduuleista, jotka ovat CAN-vaylassa, ja jotka on esitelty tarkemmin
kuvassa 5. Jarjestelman moduuleja ovat mm. nayttémoduuli HPC-D, tietoko-
neen keskusyksikké HPC-CPU (Harvester PC — Computer Processor Unit),
vaylanjakomoduuli Hub (Hub module), johon muut moduulit on suoraan yh-
distetty, lukuun ottamatta nayttda ja harvesteripaamoduulia. Istuinmoduuliin
Ch (Chair module) on kytketty jarjestelman ohjaukseen tarvittavat hallintalait-
teet ja ohjauspaneelit 51. Istuinmoduuliin on yhteydessd mm. kaasupoljin tai
pedaali 3 (ks. kuva 1), jota kuljettaja painaa tyOkoneen ajon aikana ajono-
peuden muuttamiseksi. Pedaaliin on kytkettyna tarvittava anturi 4, esimerkik-
si saatdvastus, joka on antaa ohjausjarjestelmélle 6 asetussignaalin, joka on
riippuvainen pedaalin 3 asennosta. Pedaalin 3 asento on muutettavissa va-
paan asennon ja maksimiliikkeen valilla portaattomasti. Voimansiirtomoduuli
Tr (Transmission module) huolehtii peruskoneen polttomoottorin, ajovoiman-
siirron, ja niihin liittyvien aputoimintojen ohjauksesta ja tiedonkulusta. Voi-
mansiirtomoduuli ts. ohjaa em. pumpun ja moottorin kierrostilavuutta. ECU
(Engine Control Unit) on moottorin ohjausyksikkd, joka ohjaa ja valvoo moot-
torin toimintoja. Kun metsakoneena on kuormatraktori, on ohjausjarjestelma
moduuleiltaan rajatumpi harvesteripaalla varustettuun harvesteriin verrattuna.

Kuvan 2 mukaisesti ajovoimansiirron ohjaus tapahtuu tavallisesti siten, etta
pedaalin maksimiasennolla on saavutettavissa tydkoneen maksimi ajonope-
us, jolloin pedaalin vapaassa asennossa nopeus on nolla. Kuvassa on kuvat-
tu pumpun (kayra 21) ja moottorin (kayra 22) kierrostilavuuden kayttaytymista
pedaalin 3 eri asennoissa (vaaka-akseli), kun kyseessa on kuvan 1 mukainen
suljettu jarjestelma.

Erdan esimerkin mukaisesti ja samalla kuvaan 3 viitaten ohjausjarjestelmaéan
6 on asetettu kallistumalle ensimmainen raja-arvo (esim. parametri
HSA_ANGLET1), jonka arvon kallistuman (ANGLE) on ylitettdva ennen kuin
pumpun ohjaussignaalin minimitasoon (esim. parametri PUMP_MIN) pyritaan
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vaikuttamaan. Mikali kallistuma ei ole riittava, kaytetddn normaalia, ennalta
asetettua arvoa (PUMP_MIN_SET) pumpun minimiohjaussignaalina. Kallis-
tuman ja pumpun minimiohjaussignaalin valille on maaritelty ennaltamaaratty
riippuvuus, josta ohjausjarjestelma 6 huolehtii.

Eraan esimerkin ja kuvan 3 mukaisesti em. riippuvuus on sovitettu sellaisek-
si, ettd pumpun minimiohjaussignaali kasvaa kallistuman kasvaessa. Erdan
vaihtoehdon mukaisesti riippuvuus on lineaarisesti kasvava, jolloin riippuvuus
on maaritelty esim. kulmakertoimen avulla. Eraan vaihtoehdon mukaisesti
maaritetdan kallistumasta riippuvainen kasvuprosentti (PERCENT1), jonka
verran pumpun minimichjaussignaalia kasvatetaan (PUMP_MIN =
PUMP_MIN_SET * (1+PERCENT1/100)). Erdan esimerkin mukaisesti
PERCENT1 saa arvon 10%, kun ANGLE saa arvon 8°, joka on samalla en-
simmainen raja-arvo HSA-ANGLE1.

Erdan esimerkin mukaisesti ohjausjarjestelmaan on asetettu kallistumalle
myds toinen raja-arvo (esim. parametri HSA-ANGLE2), Mikali kallistuma
(ANGLE) ylittda toisen raja-arvon, niin em. riippuvuus muuttuu. Erdan vaihto-
ehdon mukaisesti pumpun minimiohjaussignaalia ei enaa kasvateta, vaan se
pysyy vakiona tai ei ylitd asetettua maksimiarvoa, mikali kallistuma on toista
raja-arvoa suurempi. Erdan esimerkin mukaisesti PERCENT1 saa arvon
50%, kun ANGLE saa arvon 25° joka on samalla toinen raja-arvo HSA-
ANGLE2. Mikéli kallistuma vield kasvaa, niin PERCENT1 ei muutu. Erdan
vaihtoehdon mukaisesti maaritetdan kallistumasta riippuvainen toinen kasvu-
prosentti (esim. parametri PERCENT?2), joka otetaan kayttdédn mikali kallis-
tuma ylittda toisen raja-arvon. Sopivimmin toinen kasvuprosentti on vakio,
mutta voi myos olla riippuvainen kallistumasta.

Pumpun ohjaussignaalin minimitaso voi edelleen riippua myods siitd, onko
tybkone nousemassa rinnettd etupda vai perapaa edelld. Ohjausjarjestelma
voi lisdksi olla vaikuttamatta pumpun ohjaussignaalin minimiarvoon, mikali
tydkone on laskeutumassa rinnetta pitkin. Talldin pumpun minimiohjaussig-
naalina kaytetaan esim. normaalia, ennalta asetettua arvoa.

Ohjausjarjestelma tutkii kallistuman maaran, tydkoneen erillisen pysakdinti-
jarrun tilan (vapaana), tyokoneen tygjarrun tilan (kaytdssd) ja ajosuunnan
rinteessa. Pumpun ohjaussignaalin minimitaso maaraytyy edella esitettyjen
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ehtojen mukaisesti, mikali toiminto on kaytéssd (HSA_ON). Kun pumpun oh-
jaussignaali ylittaa em. minimitason, on se riippuvainen ohjausarvosta tai pe-
daalin asetussignaalista, myos tyokoneen pysayttamisen aikana, jolloin pum-
pun ohjaussignaalin on sallittua pienentya normaalin, ennalta asetetun arvon
tasolle (vrt. PUMP_MIN_SET).

Mikali ohjausarvon tai pedaalin asetussignaalin maarittelema@ pumpun ohja-
ussignaali ei ylita em. uutta minimitasoa, on kyseinen uusi minimitaso kay-
tdssd myos tyOkoneen pysayttamisen aikana.

Kuvassa 6 on esitetty ratkaisu, jossa on kyseessd avoin piiri. Hydraulisesti
toimivan ajovoimansiirron avulla saadaan aikaan saatyva tyokoneen ajono-
peus, koska moottorille saadaan venttiilin avulla s&adettava tilavuusvirta. So-
pivimmin kyseessa on suuntaventtiili, joka on sahkdisesti ohjattu ja proportio-
naalisesti toimiva. Venttiilin tilavuusvirtaa on riippuvainen venttiilin asennosta
ja avautumasta, joita puolestaan ohjataan ohjaussignaalilla. Tyypillisesti oh-
jaussignaalina on virtasignaali, josta venttiilin 64 tilavuusvirta riippuu. Kuvas-
sa 6 venttiilli on esitetty periaatekuvantona, mutta kyseinen venttiili ja sen
toiminnot voidaan toteuttaa myds yhden tai useamman erillisen hydraulisen
komponentin avulla, jotka on yhdistetty toisiinsa kanavien avulla. Venttiili-
termilla tarkoitetaan tdssa selostuksessa myos kyseisten komponenttien ko-
konaisuutta, jolla on saatu aikaan vastaavat toiminnot kuin kuvan 6 venttiilis-
sa 64.

Kuvassa 6 on kaytetty samoja viitenumeroita siltd osin kuin kyseessa on sa-
mantyyppiset komponentit kuin kuvan 1 jarjestelmassa. Kuvan 6 mukaisesti
tyokoneissa kaytetaan tyypillisesti hydraulista ajovoimansiirtoa 61, joka
muuntaa polttomoottorin 1 antaman mekaanisen tehon hydrauliseksi tehoksi
pumpussa 62, jolloin teho on verrannollinen pumpun 62 tuottamaan syotto-
paineeseen ja tilavuusvirtaan. Pumppu 62 on tyypillisesti sdadettava, jolloin
tuotettua tilavuusvirtaa voidaan vaihdella. Hydraulinen teho hyddynnetdan
moottorissa 63, joka puolestaan tuottaa ulostuloakselille vaantdmomentin ja
pyorimisnopeuden. Pumpun 62 tuottama syo6ttopaine ja tilavuusvirta ohjataan
moottorille 63 venttiilin 64 kautta, ja tyypillisesti myds moottorilta 63 palautu-
va tilavuusvirta palautuu tankkiin kyseisen venttiilin 64 kautta. Kyseessa on
tyypillisesti ohjattu suuntaventtiili, eraan esimerkin mukaisesti 4-tieventtiili,
jolla on ainakin kaksi kytkentdasentoa, jolloin moottorin 63 pydrimissuunnan
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ja tilavuusvirran virtaussuunnan vaihtaminen on mahdollista. Kyseessa on
sopivimmin sahkoisesti ohjattu, proportionaalisesti toimiva suuntaventtiili, jota
ohjausjarjestelma 6 ohjaa ohjaussignaalin avulla. Kyseinen venttillin avulla
saadaan portaattomasti saatyva tilavuusvirta, jolla moottoria ohjataan. Kuvan
6 esimerkissa venttiililla 64 on my0s kytkentaasento, jossa tilavuusvirta ohja-
taan pumpusta suoraan tankkiin. Eraan toisen esimerkin mukaisesti venttiilis-
sa 64 on lisaksi kytkentaasento, jossa pumppuun ja tankkiin johtavat kanavat
ovat suljettuina. Moottorin 63 pyGrimisnopeus riippuu venttiilin 64 antamasta
tilavuusvirrasta. Ajovoimansiirtoa 61 ohjataan tydkoneen elektronisella ohja-
usjarjestelmalla 6.

Pumppu 62 on esimerkiksi kierrostilavuudeltaan (Vg) saatyva aksiaalimanta-
pumppu. Ohjattavina suureina ovat pumpun kierrostilavuus, ja samalla sen
tuottama tilavuusvirta. Moottori on tyypillisesti kiinte&tilavuuksinen, jolloin
moottori ei ole saatyva, esimerkiksi aksiaalimantamoottori tai radiaalimanta-
moottori. Ohjattavina suureina on siis moottorin pyérimisnopeus.

Eraan esimerkin mukaisesti ja samalla kuvaan 7 viitaten ohjausjarjestelmaan
6 on asetettu Kkallistumalle ensimmainen raja-arvo (esim. parametri
HSA_ANGLE1), jonka arvon kallistuman (ANGLE) on ylitettdva ennen kuin
venttiilin ohjaussignaalin tasoon pyritaan vaikuttamaan kasvattamalla sita
(esim. parametri VALVE_FLOW_CMD_ADDED), verrattuna normaalitasoon,
joka maaraytyy annetun ohjausarvon perusteella. Mikali kallistuma ei ole riit-
tava, kaytetddn normaalia ohjaussignaalin tasoa (VALVE_FLOW_CMD)
venttiilin ohjaussignaalina (esim. arvo 0% - 100%, riippuen halutusta tila-
vuusvirrasta). Kallistuman ja venttiilin ohjaussignaalin valille on maaritelty
ennaltamaaratty riippuvuus, josta ohjausjarjestelma 6 huolehtii.

Eraan esimerkin ja kuvan 7 mukaisesti em. riippuvuus on sovitettu sellaisek-
si, etta venttiilin ohjaussignaalia kasvatetaan kallistuman kasvaessa. Eraan
vaihtoehdon mukaisesti riippuvuus on lineaarisesti kasvava, jolloin riippuvuus
on maaritelty esim. kulmakertoimen avulla. Erdan vaihtoehdon mukaisesti
maaritetddn kallistumasta riippuvainen kasvuprosentti (PERCENT1), jonka
verran venttiilin ohjaussignaalia kasvatetaan (VALVE_FLOW_CMD_ADDED
= VALVE_FLOW_CMD_+ PERCENT1). Erdan esimerkin mukaisesti
PERCENT1 saa arvon 10%, kun ANGLE saa arvon 8%, joka on samalla en-
simmainen raja-arvo HSA-ANGLE1.
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Eraan esimerkin mukaisesti ohjausjarjestelmaan on asetettu kallistumalle
my0s toinen raja-arvo (esim. parametri HSA-ANGLEZ2), Mikali kallistuma
(ANGLE) ylittaa toisen raja-arvon, niin em. riippuvuus muuttuu. Erdén vaihto-
ehdon mukaisesti venttiilin ohjaussignaalia ei enaa kasvateta, vaan se pysyy
vakiona tai ei ylita asetettua maksimiarvoa, mikali kallistuma on toista raja-
arvoa suurempi. Erdédn esimerkin mukaisesti PERCENT1 saa arvon 50%,
kun ANGLE saa arvon 25°, joka on samalla toinen raja-arvo HSA-ANGLE2.
Mik&li kallistuma vield kasvaa, niin PERCENT1 ei muutu. Erd&n vaihtoehdon
mukaisesti maaritetdadn kallistumasta riippuvainen toinen kasvuprosentti
(esim. parametri PERCENT2), joka otetaan kayttéén mikali kallistuma ylittaa
toisen raja-arvon. Sopivimmin toinen kasvuprosentti on vakio, mutta voi myds
olla riippuvainen kallistumasta.

Venttiilin ohjaussignaalin taso voi edelleen riippua myos siitd, onko tyokone
nousemassa rinnetté etupad vai perapaa edella. Ohjausjarjestelma voi lisaksi
olla vaikuttamatta ohjaussignaalin arvoon, mikali tydkone on laskeutumassa
rinnetta pitkin. Talldin venttiilin ohjaussignaalina kaytetaan esim. normaalia
tasoa (esim. 0% - 100%).

Ohjausjarjestelma tutkii kallistuman maaran, tydkoneen pysakdintijarrun tilan
(vapaana), tydkoneen tydjarrun tilan (k&ytdssad) ja ajosuunnan rinteessa.
Venttiilin ohjaussignaalin taso maaraytyy edella esitettyjen ehtojen mukaises-
ti, mikali toiminto on kaytéssa (HSA_ON). Venttiilin ohjaussignaali on riippu-
vainen ohjausarvosta tai pedaalin asetussignaalista, myds tydkoneen pysayt-
tamisen aikana, jolloin venttiilin ohjaussignaalin on sallittua pienentya nor-
maalille tasolle (vrt. VALVE_FLOW_CMD).

Mikali ohjausarvon tai pedaalin asetussignaalin maarittelema venttiilin ohja-
ussignaali ei ylita em. uutta lisattyd ohjaussignaalia, on kyseinen uusi ohja-
ussignaali kaytdssa myods tydkoneen pysayttdmisen aikana.

Keksintda ei ole rajoitettu vain edella esitettyihin esimerkkeihin, vaan se voi
vaihdella oheisten patenttivaatimuksien puitteissa.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma tyékoneen hydraulisen ajovoimansiirron jarjestelmé&n ohjauk-
sessa, joka jarjestelma kasittdd toimintaa ohjaavan ohjausjarjestelman (6);
pumpun (8), joka tuottaa tilavuusvirtaa ja syéttdpainetta; moottorin (9), joka
vastaanottaa tilavuusvirtaa ja hyoédyntéda syotttdpainetta tydkoneen likuttami-
seksi; ja jossa menetelmassa:

- ohjataan jarjestelmaa ohjaussignaalilla, jolla on ohjausjarjestelméan
antama arvo, ja sy6tetdan moottorille tilavuusvirta, joka on riippu-
vainen mainitusta ohjaussignaalista;

- mitataan tydkoneen ajoliikkeen suuntaista kallistumaa, joka on riip-
puvainen maastosta, jonka paalla tyékone on;

- asetetaan mainitulle ohjaussignaalille uusi arvo, joka on riippuvai-
nen mainitun kallistuman suuruudesta;

- ohjataan pumppua mainitulla ohjaussignaalilla, jolla on ennalta ase-
tettu minimiarvo, ja tuotetaan pumpulla tilavuusvirta, joka on riippu-
vainen ohjaussignaalista; ja

- asetetaan ohjaussignaalille uusi minimiarvo, joka on riippuvainen
kallistuman suuruudesta

tunnettu siita, ettd

- ohjataan pumppua ohjaussignaalilla, joka on v&hintadn mainitun uu-
den minimiarvon suuruinen, kun tydkoneen valittu ajosuunta on kallis-
tuman suuntaisesti yléspain.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siitd, ettd asete-
taan moottorille syétettavan tilavuusvirran maaraa siten, ettd maara on sita
suurempi mita suurempi mainittu kallistuma on.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd pi-
detaan tydkonetta pysahtyneené paikoillaan; mitataan mainittua kallistumaa
tybkoneen ollessa pysahtyneend; ja ohjataan pumppua ohjaussignaalilla,
joka on vahintdan mainitun uuden minimiarvon suuruinen, kun ohjataan tyo-
kone liikkeelle paikoiltaan.

4. Menetelmé& tydkoneen hydraulisen ajovoimansiirron jarjestelmén ohjauk-
sessa, joka jarjestelma kasittdd toimintaa ohjaavan ohjausjarjestelman (6);
pumpun (8), joka tuottaa tilavuusvirtaa ja sy6ttdpainetta, moottorin (9), joka
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vastaanottaa tilavuusvirtaa ja hyédyntaa syottdpainetta tydkoneen liikkuttami-
seksi; ja venttiilin (64), joka ohjaa moottorille sydtettadvan tilavuusvirran maa-
raa; ja jossa menetelméassé:

- ohjataan jarjestelmaa ohjaussignaalilla, jolla on ohjausjarjestelman
antama arvo, ja sydtetdan moottorille tilavuusvirta, joka on riippu-
vainen mainitusta ohjaussignaalista;

- mitataan tySkoneen ajolilkkkeen suuntaista kallistumaa, joka on riip-
puvainen maastosta, jonka paalla tyékone on;

- asetetaan mainitulle ohjaussignaalille uusi arvo, joka on riippuvai-
nen mainitun kallistuman suuruudesta;

- ohjataan venttiilid mainitulla ohjaussignaalilla ja sy6tetd&n moottoril-
le venttiilin avulla tilavuusvirta, joka on riippuvainen ohjaussignaalis-
ta; ja

- asetetaan ohjaussignaalille uusi lisdtty arvo, joka on riippuvainen
kallistuman suuruudesta,

tunnettu siita, ettd

- ohjataan venttiilid ohjaussignaalilla, joka on mainitun uuden lisatyn
arvon suuruinen, kun tyékoneen valittu ajosuunta on kallistuman
suuntaisesti yléspain.

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen menetelmad, tunnettu siita, etté asetetaan
moottorille sy6tettdvan tilavuusvirran maaréa siten, ettd maaré on sitéd suu-
rempi mitd suurempi mainittu kallistuma on.

6. Patenttivaatimuksen 4 tai 5 mukainen menetelma, tunnettu siitd, etta pi-
detaan tydkonetta pyséhtyneené paikoillaan; mitataan mainittua kallistumaa
tyokoneen ollessa pysahtyneena; ja ohjataan venttiilid ohjaussignaalilla, joka
on mainitun uuden lisdtyn arvon suuruinen, kun ohjataan tyékone liikkkeelle
paikoiltaan.

7. Ty6koneen hydraulisen ajovoimansiirron jarjestelma, joka kasittaa:
- pumpun (8), joka on sovitettu tuottamaan syéttdpainetta ja tilavuus-
virtaa;
- moottorin (9), joka vastaanottaa tilavuusvirtaa ja hyddyntéa syotto-
painetta tydkoneen liikuttamiseksi;
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ohjausjarjestelman (6), joka on sovitettu tuottamaan ohjaussignaali,
jolla on ohjausjarjestelmén antama arvo ja josta moottorille syétet-
tava tilavuusvirta on riippuvainen;
anturin (52), joka on yhteydesséa ohjausjarjesteiméaan (6) ja sovitettu
mittaamaan tyokoneen ajoliikkeen suuntaista kallistumaa, joka on
riippuvainen maastosta, jonka paalla tyékone on;
ohjausjarjestelma (6) on liséksi sovitettu asettamaan mainitulle oh-
jaussignaalille uusi arvo, joka on riippuvainen mainitun kallistuman
suuruudesta
ohjausjarjestelma on sovitettu ohjaamaan pumppua (8) mainitulla
ohjaussignaalilla, jolla on ennalta asetettu minimiarvo;
pumppu (8) on sovitettu tuottamaan tilavuusvirta, joka on riippuvai-
nen ohjaussignaalista; ja
ohjausjarjestelméa (6) on lisaksi sovitettu asettamaan ohjaussignaa-
lile uusi minimiarvo, joka on riippuvainen kallistuman suuruudesta,

tunnettu siita, ettd

-ohjausjarjestelméa (6) on jarjestetty ohjaamaan pumppua (8) ohja-
ussignaalilla, joka on vahintddn mainitun uuden minimiarvon suu-
ruinen, kun tyékoneen valittu ajosuunta on kallistuman suuntaisesti
yléspain.

8. Tybkoneen hydraulisen ajovoimansiirron jarjestelma, joka kasittaa:

pumpun (8), joka on sovitettu tuottamaan syéttépainetta ja tilavuus-
virtaa;

moottorin (9), joka vastaanottaa tilavuusvirtaa ja hyodyntaa syétto-
painetta tydkoneen liikkuttamiseksi;

ohjausjarjestelman (6), joka on sovitettu tuottamaan ohjaussignaali,
jolla on ohjausjérjestelman antama arvo ja josta moottorille (9) sy6-
tettéva tilavuusvirta on riippuvainen;

anturin (52), joka on yhteydessa ohjausjarjestelmaan (6) ja sovitettu
mittaamaan tyékoneen ajolilkkkeen suuntaista kallistumaa, joka on
riippuvainen maastosta, jonka paalla tydkone on;

venttiilin (64), joka on sovitettu ohjaamaan moottorille (9) syétetta-
van tilavuusvirran maaras;

ohjausjarjestelmé (6) on lisaksi sovitettu asettamaan mainitulle oh-
jaussignaalille uusi arvo, joka on riippuvainen mainitun kallistuman
suuruudesta
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- ohjausjarjestelma (6) on sovitettu ohjaamaan venttiilia (64) maini-
tulla ohjaussignaalilla ja syéttdmaan moottorille (9) venttiilin (64)
avulla tilavuusvirta, joka on riippuvainen ohjaussignaalista; ja

- ohjausjarjestelma (6) on sovitettu asettamaan ohjaussignaalille uu-
si lisatty arvo, joka on riippuvainen kallistuman suuruudesta

tunnettu siita, etta

- ohjausjarjestelma (6) on sovitettu ohjaamaan venttiilid (64) ohjaus-
signaalilla, joka on mainitun uuden lisétyn arvon suuruinen, kun tyo-
koneen valittu ajosuunta on kallistuman suuntaisesti yléspain.

9. Patenttivaatimuksen 7 tai 8 mukainen jarjestelma, tunnettu siitd, etta oh-
jausjarjestelma (6) on lisaksi sovitettu asettamaan moottorille (9) sydtettavan
tilavuusvirran maaraa siten, ettd maara on sitéa suurempi mitd suurempi mai-
nittu kallistuma on; ja ohjausjarjestelmassa (6) pidetaan tallennettuna saan-
t64, taulukkoa, tai laskenta-algoritmia, joka maarittad ohjaussignaalin uuden
arvon ja kallistuman véalisen riippuvuuden.

10. Jonkin patenttivaatimuksen 7-9 mukainen jarjestelma, tunnettu siitd, etta
jarjestelma kasittaa liséksi pedaalin (3) tai ohjaussauvan, jonka asennosta
mainittu ohjaussignaali on riippuvainen.

11. Metsédkone, joka kasittaa patenttivaatimuksen 7 tai 8 mukaisen jarjestel-
man; ja joka on kaatop&alla varustettu metsékone, harvesteripaalla varustet-
tu harvesteri tai puunrunkojen kuljetusta varten varustettu kuormatraktori
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Patentkrav:

1. Férfarande vid styrning av ett system fér hydraulisk drivkraftdverféring i en
arbetsmaskin, vilket system omfattar ett styrsystem (6) som styr funktioner;
en pump (8) som genererar volymfldde och matningstryck; en motor (9) som
mottar volymflédet och utnyttjar matningstrycket for att réra arbetsmaskinen;
och i vilket férfarande:

- systemet styrs med en styrsignal med ett av styrsystemet angivet
varde, och volymflédet som &r beroende péd sagda styrsignal matas
in i motorn;

- arbetsmaskinens lutning i riktningen av kérrérelsen mats, vilken lut-
ning &r beroende pa terrangen, i vilken arbetsmaskinen befinner
sig,

- pa sagda styrsignal satts ett nytt varde som ar beroende pa stor-
leken av sagda lutning,

- pumpen styrs med sagda styrsignal som har ett férutbestadmt
minimivarde, och med pumpen genereras ett volymfléde som ar
beroende pa styrsignalen; och

- péa styrsignalen satts ett nytt minimivarde som ar beroende pa stor-
leken av lutningen,

kdnnetecknat av att

- pumpen styrs med en styrsignal vars storlek &r atminstone sagda nya
minimivarde, nar den for arbetsmaskinen valda kérriktningen ar uppat i
riktningen av lutningen.

2. Forfarande enligt patentkrav 1, kdnnetecknat av att volymflédet som skall
matas in i motorn sétts sa att det ar ju stérre, desto stérre sagda lutning ar.

3. Férfarande enligt patentkrav 1 eller 2, kdnnetecknat av att arbets-
maskinen halls stilla; sagda lutning méts nar arbetsmaskinen star stilla; och
pumpen styrs med en styrsignal som &r atminstone lika stor som sagda nya
minimivarde, nar arbetsmaskinen satts i rérelse.

4. Férfarande vid styrning av ett system fér hydraulisk drivkraftéverféring i en
arbetsmaskin, vilket system omfattar ett styrsystem (6) som styr funktioner;
en pump (8) som genererar volymfléde och matningstryck; en motor (9) som
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mottar volymflédet och utnyttjar matningstrycket fér att réra arbetsmaskinen;
och en ventil (64) som reglerar volymflédet som skall matas in i motorn; och i
vilket férfarande:

systemet styrs med en styrsignal med ett av styrsystemet angivet
véarde, och volymflédet som &r beroende pa sagda styrsignal matas
in i motorn;

arbetsmaskinens lutning i kérrérelsens riktning méts, vilken lutning
ar beroende pa terrangen, i vilken arbetsmaskinen befinner sig,

pa sagda styrsignal sétts ett nytt varde som ar beroende pa stor-
leken av sagda lutning,

sagda ventil styrs med sagda styrsignal, och ett pa styrsignalen
beroende volymfléde matas med ventilen in i motorn; och

pa styrsignalen sétts ett nytt dkat varde som ar beroende pa stor-
leken av lutningen,

kdannetecknat av att

ventilen styrs med en styrsignal som &r lika stor som sagda nya

Okade varde, nar den for arbetsmaskinen valda kérriktningen ar
uppat i riktningen av lutningen.

5. Forfarande enligt patentkrav 4, kdnnetecknat av att volymflédet som skall
matas in i motorn sétts sa att det ar ju stérre, desto stérre sagda lutning ar.

6. Foérfarande enligt patentkrav 4 eller 5 kannetecknat av att arbets-
maskinen halls stilla; sagda lutning méts nar arbetsmaskinen star stilla; och
ventilen styrs med en styrsignal som &r atminstone lika stor som sagda nya
Okade varde, nar arbetsmaskinen satts i rérelse.

7. System fér hydraulisk drivkraftoverféring i en arbetsmaskin, vilkket omfattar:

en pump (8) som &r anordnad att generera matningstryck och
volymfléde;

en motor (9) som mottar volymflédet och utnyttjar matningstrycket
fér att réra arbetsmaskinen;

ett styrsystem (6) som ar anordnat att generera en styrsignal som
har ett av styrsystemet angivet varde och pa vilken volymflédet som
skall matas in i motorn ar beroende,
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- en givare (52) som star i férbindelse med styrsystemet (6) och &r
anordnad att mata arbetsmaskinens lutning i kérrérelsens riktning,
vilken lutning &r beroende pa terréngen, i vilken arbetsmaskinen
befinner sig;

- styrsystemet (6) ar ytterligare anordnat att satta pa sagda styrsignal
ett nytt varde som ar beroende pa storleken av sagda lutning;

- styrsystemet ar anordnat att styra pumpen (8) med sagda styrsignal
som har ett férutbestamt minimivarde;

- pumpen (8) &r anordnad att generera ett volymfléde som &r bero-
ende pa styrsignalen; och

- styrsystemet (6) &r ytterligare anordnat att satta pa styrsignalen ett
nytt minimivarde som &r beroende pa storleken av lutningen;

kdnnetecknat av att
— styrsystemet (6) ar anordnat att styra pumpen (8) med en styr-
signal som ar atminstone lika stor som sagda nya minimivarde, nar
den fér arbetsmaskinen valda kérriktningen ar uppat i riktningen av
lutningen.

8. System fér hydraulisk drivkraftoverféring i en arbetsmaskin, vilkket omfattar:

- en pump (8) som &r anordnad att generera matningstryck och
volymfléde;

- en motor (9) som mottar volymflédet och utnyttjar matningstrycket
fér att réra arbetsmaskinen;

- ett styrsystem (6) som &r anordnat att generera en styrsignal som
har ett av styrsystemet angivet varde och pa vilken volymflédet som
skall matas in i motorn (9) ar beroende,

- en givare (52) som star i férbindelse med styrsystemet (6) och &ar
anordnad att mata arbetsmaskinens lutning i kérrérelsens riktning,
vilken lutning &r beroende pa terréngen, i vilken arbetsmaskinen
befinner sig;

- en ventil (64) som ar anordnad att reglera volymflédet som skall
matas in i motorn (9);

- styrsystemet (6) ar ytterligare anordnat att satta pa sagda styrsignal
ett nytt varde som ar beroende pa storleken av sagda lutning;
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- styrsystemet (6) ar anordnat att styra ventilen (64) med sagda styr-
signal och att mata ett pa styrsignalen beroende volymfléde in i
motorn (9) med hjalp av ventilen (64); och

- styrsystemet (6) &r anordnat att satta pa styrsignalen ett nytt ékat
varde som ar beroende pa storleken av lutningen;

kdnnetecknat av att

- styrsystemet (6) ar anordnat att styra ventilen (64) med en styrsignal
som éar lika stor som sagda nya 6kade varde, nar den for arbets-
maskinen valda kérriktningen ar uppat i riktningen av lutningen.

9. System enligt patentkrav 7 eller 8, kdnnetecknat av att styrsystemet (6) ar
ytterligare anordnat att instélla volymflédet som skall matas in i motorn (9) sa
att det &r ju storre, desto stérre sagda lutning ar; och i styrsystemet (6) halls
lagrad en regel, en tabell eller en kalkyleringsalgoritm som bestdmmer bero-
endet mellan styrsignalens nya varde och lutningen.

10. System enligt nagot av patentkraven 7-9, kdnnetecknat av att systemet
ytterligare omfattar en pedal (3) eller en styrspak, vars lage sagda styrsignal
ar beroende pa.

11. Skogsmaskin som omfattar ett system enligt patentkrav 7 eller 8; och
som ar en med ett fallhuvud férsedd skogsmaskin, en med ett skérdarhuvud
férsedd skordare eller en fér transport av tradstammar utrustad skotare.
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