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Menetelmd sellaisen kuljetusvdlineen
(2)
keskiviivan molemmilla puolilla runkoon (2)

(1)
ohjaamiseksi, jossa on runko ja sen
kiinnitettyj4 sen pituussuunnassa perdkkdin
olevia py®¢rid (3a-3h), jolloin kuljetusvd-
lineen (1) kulkusuunnan muuttamiseksi kaik-
(3a-3h)
taisten kaiantdakselien (4a-4h) ympdri run-

kia pyorid kddnnetddn pystysuun-
gon (2) pituussuuntaan ndhden kulmaan si-
ettd kaikkien pytrien (3a-3h) pyori-
(lla-11h)
olennaisesti saman pystysuuntaisen kaanto-
akselin (9) kohdalla, jolloin kuljetusvali-
ne (1) liikkuessaan kaantyy kddntymisakse-

ten,

misakselit leikkaavat toisensa

lin (9) ympari, ja jolloin kuljetusvalineen
(1) kaantymiskulman (a) ollessa ainakin en-
nalta mdaradttya kulmaa suurempi, py6riad
(3a-3h) kdidnnetdsn toistensa suhteen siten,
ettd kadntymisakselin (9) sijainti kulje-
(1)
kddntymiskulman (a) suuruuteen verrannolli-
sesti, sekd kuljetusvaline (1).

Hankalien

tusvdlineen pituussuunnassa siirtyy

ajo-olosuhteiden aikana kuten
esim. ylldttavdn esteen (10) sattuessa pyod-
rien (3a-3h) k&antymistd poikkeutetaan ta-
vanomaisesta siirtdm#alld kadntdakselin (9)
sijaintia kuljetusvdlineen (1) pituussuun-

nassa sen etupddhdn pdin, jolloin takapdia

liikkuu tavanomaista suuremmalla kaariliik-
keelld ja siten kykenee kiertdmdsn esteen

(10). Ajotilanteen palautuessa normaaliksi
kddntdakselin (9)

normaaliajoa vastaavaan asemaan.

asema palautetaan sen
Kddantbak-
selin (9) asema voidaan s84t#4 ennalta mid-
rdttyd kdyrdad pitkin ja muuttaa tarvittaes-
sa seuraamaan toista kdyrdad ajo-olosuhtei-

den mukaan.
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Forfarande for styrning av transportanord-
ning (1), som har ett chassi (2) och pa
bdda sidor om dess centrumlinje i chassiet
fasta, i dess langdriktning efter varandra
liggande hjul (3a-3h), varvid f&r 4ndring
av transportanordningens gadngriktning alla
hjul (3a-3h) vrids omkring vertikala vrid-
axlar (4a-4h) i en vinkel relativt chas-
siets (2) l&ngdriktning sa, att alla hjuls
(3a-3h) rotationsaxlar (1lla-1lh) skar var-
andra i v3dsentligen samma vertikala v&nd-
axel (9), varvid transportanordningen (1)
vid sin rdrelse vander omkring vandaxeln
(9), och varvid da transportanordningens
(1) vdndningsvinkel (a) &r Atminstone st&r-
re &n en given vinkel, hjulen (3a-3h) vrids
relativt varandra sia, att viandningsaxelns
(9) position i transportanordningens (1)
lé8ngdriktning

forskjuts proportionellt mot vdndningsvin-
keln (a), och transportanordningen (1}.
Under besvidrliga korforhdllanden sasom
t.ex. vid uppdykandet av ett Overraskande
hinder (10) avl&nkas hjulens (3a-3h) vrid-
ning fradn den vanliga genom att véndnings-
axeln (9) forskjuts i transportanordningens
(1) ldngdriktning mot dess framdnda, varvid
bakdndan beskriver en stérre bagrérelse &n
normalt och sdlunda undviker hindret (10).
D& korforhdllandena Ater ir normala ater-
fors vdndaxeln (9) till sin normal kérning
motsvarande position. Véndaxelns (9) posi-
tion kan regleras léngs en given kurva och
vid behov fdriéndras till att f6lja en annan
kurva enligt kérfoérhallandena.

(2)

82002



10

15

20

25

30

35

1 82002

Menetelmd kuljetusvdlineen ohjaamiseksi ja kuljetusvéline

Tdmdn keksinntén kohteena on menetelmd8 sellaisen
kuljetusvdlineen ohjaamiseksi, jossa on runko ja sen kes-
kiviivan molemmilla puolilla runkoon kiinnitettyjd sen
pituussuunnassa per#dkkdin olevia py®drid, jolloin kuljetus-
vdlineen kulkusuunnan muuttamiseksi kaikkia py®rid k&&nne-
t448n pystysuuntaisten k##ntdakselien ympdri rungon pituus-
suuntaan nihden kulmaan siten, ettd kaikkien pydrien pys-
rimisakselit leikkaavat toisensa olennaisesti saman pys-
tysuuntaisen k#intdakselin kohdalla, jolloin kuljetusvdli-
ne liikkuessaan k#&ntyy k#didntymisakselin ympdri, ja jol-
loin kuljetusvdlineen k#&ntymiskulman ollessa ainakin en-
nalta m43rittyd kulmaa suurempi, pydrid k&d&nnetddn tois-
tensa suhteen siten, ettd k#idntymisakselin sijainti kulje-
tusvidlineen pituussuunnassa siirtyy k&&ntymiskulman suu-
ruuteen verrannollisesti.

Edelleen keksinndn kohteena on kuljetusvdline, jos-
sa on runko ja sen keskiviivan molemmilla puolilla siihen
kiinnitettyji sen pituussuunnassa perdkkdisid pydrisd, jot-
ka kuljetusvidlineen kulkusuunnan muuttamiseksi ovat kaddn-
nettidvissi pystysuuntaisten kddntdakselien ympdri, voima-
laitteet pydrien k##éntdmiseksi ja ohjausvdlineet joihin
kuuluu sddtdlaite voimalaitteiden ohjaamiseksi siten, ettd
kulkusuuntaa muutettaessa pyVrien pySrimisakselit leik-
kaavat toisensa olennaisesti saman pystysuuntaisen kaants-
akselin kohdalla, kuljetusvdlineen k#&ntymiskulmaa ilmai-
seva ohjausanturi s#didttlaitteen ohjaamiseksi sdatamddn
voimalaitteita siten, ettd ainakin kdantymiskulman ollessa
ennalta méidrdttyd kulmaa suuremman k#&ntymisakselin si-
jainti kuljetusvdlineen pituussuunnassa siirtyy k&dntymis-
kulmaan verrannollisesti.

Kuljetettaessa kontteja, ty®koneita tai muita ras-
kaita tavaroita niiden kuljettamiseen kdytetddn yleensd
useilla pydrill8 ja useita pydrid sisdltdvillsa akseleilla
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varustettuja kuljetusalustoja tai ajoneuvoja. Yleensd tal-
laisissa trailereissa eli kuljetusalustoissa on pyOrat
asennettu alustan toiseen pd8hén ja toisessa pddssd on
kytkentdvdlineet, Jjoilla alusta kytketddn vetovaunuun
kdintyvdsti. Kuormaa siirrettdessd8 vetovaunu vetdd tai
tydntd4 alustaa tilanteen mukaan ja kuljettaja ohjaa alus-
tan kulkua k#3&ntdmi#llid vetovaunua alustan suhteen sopivaan
suuntaan. Joissakin tunnetuissa ratkaisuissa pySrédstd& tai
osaa siit3 voidaan k#intid4 jollain tavalla alustan suhteen
vetovaunun k#intym#kulmaan verrannollisesti, jotta kulku-
neuvon k#intyvyys ja ketteryys saataisiin suuremmaksi.
DE-hakemusjulkaisussa 22 00 739 on esitetty ratkai-
su, jossa osaa py®Sristd kadnnetdsn vetovaunun k&édntSkul-
maan ndhden verrannollisesti siten, ettd kaikkien alustaa
kannattavien pydrien akselit leikkaavat toisensa samassa
k#intdkeskipisteessd. Julkaisun ratkaisussa kd&ntdkeski-
pisteen paikka alustan pituussuunnassa on aina sama ja
vastaavasti py®Srien k##ntdkulmat ovat aina samassa suh-
teessa vetovaunun k#dntdkulmaan ndhden. T&std seuraa han-
kaluuksia alustan k#sittelyssd silloin, kun ajo-olosuhteet
tai ajoreitti jostain syystd poikkeaakin etuk#dteen arvioi-
dusta ja sen seurauksena saatetaan joutua siirt&m&&n alus-
taa edestakaisin, jotta p#ddstdisiin haluttuun paikkaan.
US-patentissa 3 733 084 on puolestaan esitetty rat-
kaisu, jossa alustan pydridt voivat kdidntyd alustan suhteen
ja kuljettaja voi asettaa pydrdt samansuuntaisesti alus-
taan ndhden vinoon niin, ettd alustaa voidaan siirtad
kaarreliikkeestd poikkeavalla tavalla. Julkaisun ratkai-
sussa pydrien asentoa ei mill#dn tavalla ole kytketty ve-
tovaunun k#&ntymiskulmaan, jolloin ne useimmissa tapauk-
sissa ovat ep#suhteessa vetovaunun k#d&ntymiskulmaan ndh-
den. Koska lis#ksi py®ridt asettuvat aina samansuuntaisiksi
silloin, kun niit# poikkeutetaan edelld mainitulla taval-
la, voi korkeintaan yksi pydrédpari k#idntyd vetovaunun
kiddntbakselin kanssa saman k#idnt8pisteen ympdri samalla,



10

15

20

25

30

35

3 82002

kun muut joutuvat liikkumaan poikittaissuunnassa laahau-
tuen tienpintaa pitkin ja siten aiheuttavat tarpeetonta
renkaiden kulumista ja alustan rasitusta.

Tamdn keksinnén tarkoituksena on saada aikaan sel-
lainen menetelmd kuljetusvdlineen ohjaamiseksi, jossa
kaikkien py®6rien akselit riippumatta laitteen kulkusuun-
nasta ja kdantdkulmasta leikkaavat toisensa aina saman
kddntdakselin kohdalla, jolloin kaikki pydrdt liikkuvat
kaariliikettd pitkin ja laitteisto vdalttyy tarpeettomalta
renkaiden kulumiselta ja rasituksilta. T&md saadaan kek-
sinndn mukaisesti aikaan siten, ettd pydri8 k3dnnetddn
siten, ettd kddntymisakseli liikkuu kuljetusvdlineen run-
gon suhteen ennalta mddrdttyd kdyrdsd pitkin.

Keksinntn olennaisena ajatuksena on, ettd& pyoria
ohjattaessa ne kytketd#dn seuraamaan vetovaunun k&dntdlii-
kettd niin, ettd jokaisen pybrdn akseli leikkaa toisensa
aina samassa kd#ntdpisteessd ja ettd ajo-olosuhteen muut-
tuessa ohjausta muutetaan tarvittaessa niin, ettd kaanto-
pisteen paikka siirtyy joko normaalissa ajotilanteessa
laitteen takaosaan pdin k#&idntdkulman kasvaessa tai odotta-
mattoman esteen sattuessa vield enemmdn taaksepdin tai
vaihtoehtoisesti eteenpdin riippuen siitd, missd vdistet-
tdvd este sijaitsee. Tdlldin alustan vetovaunusta kauempa-
na olevan p#ddn kddntyminen saadaan ohjatuksi niin, ettd
esteen véistéminen ja alustan asettaminen haluttuun ajo-
suuntaan voidaan toteuttaa helposti pelkdstddn yksinker-
taisella ohjausliikkeelld.

Edelleen keksinndn tarkoituksena on saada aikaan
sellainen kuljetusvdline, jolla kaikki py®drdt saadaan aina
asettumaan sellaiseen asentoon, ettd niiden akselit leik-
kaavat toisensa samassa kddntdpisteessd, jonka asemaa ajo-
olosuhteiden mukaisesti voidaan muuttaa vetovaunusta kau-
empana olevan alustan pddn saamiseksi liikkumaan haluttua
rataa pitkin. Tédm8 on keksinndn mukaisesti saatu aikaan
kul jetusvdlineelld, jossa ohjausvédlineisiin kuuluu s&dt0-
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laite, joka ohjaa pydrien k#&ntymistd siten, ettd k#inty-
misakseli liikkuu k&&ntdkulman muuttuessa kuljetusvidlineen
rungon suhteen ennalta mé&rdttyd kdyrds pitkin.

Keksinntn mukaisen kuljetusvdlineen olennainen aja-
tus on, ettd ohjauslaitteisiin kuuluvalla sddtdlaitteella
voidaan alustan py®drien k&&ntymdkulmia ja siten alustan
liikerataa s&&tdd esimerkiksi ylldttdvan esteen sattuessa
tavanomaisesta kaariliikkeestd poikkeavaksi kuitenkin koko
ajan niin, ettd pydrien akselit aina leikkaavat toisensa
alustan kd&ntymisakselin kanssa samassa kdidntymispisteessi
silloin, kun alusta k&&ntyy maanpinnan suhteen. Keksinndn
mukaisen laitteiston etuna on, ettd sen ohjaus erilaisissa
tilanteissa on helppoa ja sen pydrét liikkuvat aina maan-
pintaa pitkin pydriv&lla liikkeelld ilman laahausta ja si-
ten kuluvat huomattavasti tunnettuja ratkaisuja v3hemm&n.

Keksint®$d selostetaan ldhemmin oheisissa piirustuk-
sissa, joissa

kuvio 1 esittdd kaavamaisesti keksinndn mukaista
ajoneuvoa ja sen ohjaamista normaalissa kaarreliikkeessd,

kuvio 2 esittdd keksinntn mukaista kuljetusalustaa
tilanteessa, jossa alustan takapdidn kulkusuuntaa on muu-
tettu ajoreitilld olevan esteen vuoksi.

Kuviossa 1 on esitetty kuljetusalusta 1, jossa on
runko 2 ja rungon takapddssd olevia pyOrdpareja 3a-3h,
Jjotka ovat k&#nnettdvissd pystysuuntaisten akselien 4a-4h
ympdri. Rungon 2 toisessa p#ddssd on nivel 5, jolla alus-
taan 1 on kiinnitetty vetovaunu 6 ja jonka ympdri vetovau-
nu 6 on k&&nnettdvissid. Niveleen 5 on asennettu anturi 7,
joka ilmaisee vetovaunun 6 kdd&ntymiskulman a rungon 2 pi-
tuusakselin suhteen. Anturi 7 on kytketty ei esitettyihin
ohjauslaitteisiin, jotka anturin ilmaiseman kd&ntymiskul-
man a mukaisesti ohjaavat py6rdpareja 3a-3h niin, ett3
jokaisen py®rdparin pyodrimisakselit 1la-11h leikkaavat
samassa pisteessd. Kédntymisakselin 9 paikka siirtyy nor-
maaliajossa k#ddntymiskulman a mukaisesti kdyrdd A siten,
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ettd mitd suurempi kulma a on sitd taempana rungon 2 pi-
tuussuunnassa kdantymisakseli 9 sijaitsee. T&l16in nivelen
5 k&dintymissdde vastaavasti muuttuu linjasta S1 1linjaan
S2. Kuljetusvédlineen ohjaamiseksi voidaan valita myds toi-
sella tavalla kulkeva kdyrd A', jolloin vastaavasti k&dan-
tymisakseli 9' siirtyy sit8 pitkin kulman a mukaan ja ni-
velen 5 k&int®sdde muuttuu esimerkiksi linjasta S'l lin-
jaan S'2. T&llaisia k#dyrid voidaan laatia useita, jolloin
joku niist4 toimii normaalisti ohjauskdyrdnd. On tietenkin
selvdsd, ettd vastaavat Kkayrdt ovat voimassa my®ds toiseen
suuntaan k&dnnyttdessa vastaavilla ehdoilla.

Mik&d1li kuljetusvilineen ajoreitti on valittu jos-
tain syystd huonosti tai edessd on este, jota ei riittdvan
aikaisin voitu huomata, ohjataan kuljetusvdlineen 1 kd&an-
tymistd toisella tavalla. Kuvion 2 esittémdssd tilantees-
sa, jossa alustan 1 takapda osuisi tielld olevaan estee-
seen 10, muutetaan K&&ntopisteen 9 sijainti normaaliajoon
nidhden l&dhemmdksi vetovaunua 6 kulkemaan kdyr#&n A' mukai-
sesti, jolloin alustan 1 takap8d 1liikkuu tavanomaiseen
ajoon ndhden suuremmalla kaariliikkeelld ja siten kauem-
pana esteesti 10. T4t4 on havainnollistettu kuviossa 2
pybrien 3a ja 3g kaariliikettd ilmaisevilla kaarilla La ja
Lg sekd vastaavasti L'a ja L'g. Normaalisti kdyrdn A mu-
kaisesti tapahtuvassa liikkeessd pydtr&t 3a ja 3g Kulki-
sivat kaaria La ja Lg pitkin. K&&ntdakselin 9 muuttuessa
ohjauskdyrdn A' mukaan kulkevaksi k##dntbakseliksi 9', jol-
loin nivelen 5 k&#dnt8s#de S muuttuu pituuden AS, kddntyviat
pybrdt 3a ja 3g kulkemaan k&yri8 L'a ja L'g pitkin. Vas-
taavalla tavalla siirtyvat muut pydrdt k#&ntymdsdn pitkin
kaaria, joiden k##ntdakseli on k#yrdlld A' oleva akseli
9'.

Kun kuljetusv&line on siirtynyt esteeseen 10 n&hden
niin, ettd se pystyy ohittamaan esteen 10, vapautetaan
pyrien 3a-3h ohjaus normaaliin ohjaustilanteeseen, jol-
loin pySrdt k#intyvdt alun perin vetovaunun kd&ntdkulmaan



10

15

20

25

6 82002

a verrannolliseen asentoon ja kadidntdakseli muuttuu akse-
liksi 9 vastaavasti em. kdidnttkulmaan verrannollisen asen-
non mukaisesti kdyridlle A alustan pituussuunnassa vastaa-
vaan kohtaan.

Keksinndn mukaista menetelmdd voidaan toteuttaa
kuljetusvdlineissd useilla eri tavoilla. K&intymisakselia
voidaan siirtd4 normaalisti yht& kuljetusvdlineen rungon
suhteen ennalta mdirattyd kdyrda pitkin, jolloin poikkea-
vissa tilanteissa erillisellid lisdohjaimella pydrdt kyt-
ketdin kdsntymdsn joko lisdohjaukseen verrannollisesti tai
aina lisdohjauksella tietyn verran niin, ettd kdi#ntbakseli
siirtyy sen hetkisestd normaaliohjauksen mukaisesta ase-
mastaan tietyn matkan alustan pituussuunnassa eteenpdin.
Edelleen ohjaaminen voidaan toteuttaa asettamalla kdad&ntd-
akselin s#d4tdmiseen useita erilaisia s#&tdkayrid, Joista
yksi valitaan normaaliohjausta varten siten, ettd kaanto-
akseli liikkuu alustan suhteen kyseistd kdyrd8 pitkin ja
poikkeavissa ohjaustilanteissa k&anttakselil voidaan kytked
seuraamaan jotain muista ohjauskdyristd. Vastaavasti oh-
jaus voidaan toteuttaa siten, ettd normaaliolosuhteissa
k44ntbakseli seuraa tiettyd ennalta mddr&ttyd kdyrdd, jon-
ka muotoa voidaan poikkeavissa ajo-olosuhteissa muuttaa
lisdohjauksella portaattomasti. Edelleen ohjaus voidaan
toteuttaa siten, ettd normaalisti kéytettdvd8 ohjauskdyra
palautuu aina itsest#in automaattisesti, kun poikkeutusoh-
jaus lopetetaan.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelmd sellaisen kuljetusvdlineen (1) ohjaa-
miseksi, jossa on runko (2) ja sen keskiviivan molemmilla
puolilla runkoon (2) kiinnitettyj& sen pituussuunnassa
perdkkiin olevia py®drid (3a-3h), jolloin kuljetusvdlineen
(1) kulkusuunnan muuttamiseksi kaikkia py®drid8 (3a-3h)
kd3innetd3n pystysuuntaisten kiddntbakselien (4a-4h) ympéri
rungon (2) pituussuuntaan ndhden kulmaan siten, ettd kaik-
kien py®rien (3a-3h) pydrimisakselit (1lla-11h) leikkaavat
toisensa olennaisesti saman pystysuuntaisen k&d&ntdakselin
(9) kohdalla, jolloin kuljetusvdline (1) 1liikkuessaan
kdsntyy kaintymisakselin (9) ympdri, ja jolloin kuljetus-
vdlineen (1) k#idntymiskulman (a) ollessa ainakin ennalta
misrdttyd kulmaa suurempi, pydrid (3a-3h) k&&nnetdsn tois-
tensa suhteen siten, ettid k#intymisakselin (9) sijainti
kuljetusvédlineen (1) pituussuunnassa siirtyy k&d&ntymiskul-
man (a) suuruuteen verrannollisesti, tunne t tu sii-
t4, ettd py®driid (3a-3h) kdidnnetdsn siten, ettd kddntymis-
akseli (9) 1liikkuu kuljetusvdlineen rungon (2) suhteen
ennalta mddrdttya kdyrsda pitkin.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd,
tunnettu siitd, ettd ohjaamista varten kdytetddn
useita k#yri¥, joista jotakin k&4ntdakseli (9) ohjataan
seuraamaan.

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen menetelmd,
tunnettu siitd, ettd kdyristd valitaan yksi, jota
kdi8ntdakseli (9) ohjataan normaalisti seuraamaan, etta
ajotilanteen vaatiessa vaihdetaan kd&ntdakseli seuraamaan
vdliaikaisesti toista kdyrdd ja ettd ajotilanteen palau-
tuessa olennaisesti normaaliksi k#intbakseli (9) palaute-
taan taas seuraamaan mainittua valittua kdyraa.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd,
tunnettu siiti, ettd ohjaamiseen kdytetddn muodol-
taan portaattomasti s#idett#vdi k#dyrids, jonka muoto vali-
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taan ajo-olosuhteita vastaavaksi.

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen menetelmd,
tunnettu siitd, ettd kdyrdn muotoa muutetaan ajo-
tilanteen vaatiessa vdliaikaisesti ja ettd ajotilanteen
palautuessa olennaisesti samaksi kdyrd palautetaan alku-
perdisesti valitun muotoiseksi.

6. Kuljetusvdline (1), jossa on runko (2) ja sen
keskiviivan molemmilla puolilla siihen kiinnitettyjd sen
pituussuunnassa perdkkdisis pydrid (3a-3h), Jotka kulje-
tusvilineen (1) kulkusuunnan muuttamiseksi ovat k&ddnnet-
tdvissd pystysuuntaisten k&&ntbakselien (4a-4h) ympdri,
voimalaitteet pydrien (3a-3h) kd&ntdmiseksi ja ohjausvéli-
neet (7), joihin kuuluu s#itdlaite voimalaitteiden ohjaa-
miseksi siten, ettd kulkusuuntaa muutettaessa pydrien (3a-
3h) pydbrimisakselit (lla-11lh) leikkaavat toisensa olennai-
sesti saman pystysuuntaisen kd&ddntbakselin (9) kohdalla,
kuljetusvédlineen k&d&ntymiskulmaa (a) ilmaiseva ohjausantu-
ri (7) sditblaitteen ohjaamiseksi sd8témédn voimalaitteita
siten, ettd ainakin k&intymiskulman ollessa ennalta maa-
rdttyd kulmaa suuremman k#&#ntymisakselin sijainti kulje-
tusvilineen (1) pituussuunnassa siirtyy k&&ntymiskulmaan
(a) verrannollisesti, tunnet tu siitd, ettd ohjaus-
vdlineisiin (7) kuuluu s8itdlaite, joka ohjaa py®rien (3a-
3h) k#intymistd siten, ettd kéidntymisakseli (9) liikkuu
k88ntdkulman (a) muuttuessa kuljetusvdlineen (1) rungon
(2) suhteen ennalta mddrdttysd kdyrad pitkin.

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen kuljetusvdline,
tunnettu siitd, ettd sdstblaitteeseen on asetet-
tavissa useita vaihtoehtoisia kdyri¥ ja ettd sddtblaite on
asetettavissa ohjaamaan k&idntdakseli (9) seuraamaan jotain
kdyristd.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen kuljetusvdline
(1), tunnettu siitd, ettd sddtblaite on asetettu
ohjaamaan k#aintoakselia (9) yhtd ajo-olosuhteiden perus-
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teella valittua k#dyr#id, ettd ohjausvdlineisiin kuuluu oh-
jain, jolla ohjaamalla kd&ntdakseli (9) on kytkettdvissa
seuraamaan v#liaikaisesti toista kdyrdd, ja ettd ohjaimen
vapautuessa s#itdlaite automaattisesti palauttaa kddnto-
akselin (9) seuraamaan alunperin valittua kdyrdi.

9. Patenttivaatimuksen 6 mukainen kuljetusvdline,
tunnettu siiti, ettd sddtdlaite on ohjattavissa
siten, ettd k#yrdn muoto muuttuu portaattomasti ennalta
madratyllsd tavalla.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen kuljetusvidline,
tunnettu siit4, ettd sditvlaite on asetettu ohjaa-
maan k&#ntdakseli (9) seuraamaan ennalta madrdttyd k8yrdad,
ettd ohjausvilineisiin kuuluu ohjain, jolla ohjaamalla
kdyrdn muoto on v#liaikaisesti muutettavissa ja ettd oh-
jaimen vapautuessa s#ddtblaite automaattisesti palauttaa
kaidntdakselin (9) seuraamaan alunperin asetettua kdyrda.
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Patentkrav

1. F4rfarande f6r styrning av en sddan transportan-
ordning (1), som har ett chassi (2) och pd badda sidor om
dess centrumlinje i chassiet (2) fdsta, 1 dess l3ngdrikt-
ning efter varandra liggande hjul (3a-3h), varvid f6r &nd-
ring av transportanordningens (1) gangriktning alla hjul
(3a-3h) vrids omkring vertikala vridaxlar (4a-4h) i en

wvinkel relativt chassiets (2) l&ngdriktning s&, att alla

hjuls (3a-3h) rotationsaxlar (l1la-11h) sk&r varandra i véd-
sentligen samma vertikala vé&ndaxel (9), varvid transport-
anordningen (1) vid sin rdrelse védnder omkring vindaxeln
(9), och varvid d3 transportanordningens (1) va&ndnings-
vinkel (a) &r atminstone stdrre 8n en given vinkel, hjulen
(3a-3h) vrids relativt varandra sa, att véndaxelns (9) po-
sition i transportanordningens (1) l&ngdriktning f8rskjuts
proportionellt mot vandningsvinkelns (a) storlek, k &8 n -
netecknat dirav, att hjulen (3a-3h) vrids sa, att
védndaxeln (9) f&rskjuts lings en given kurva relativt
transportanordningens chassi (2).

2. Forfarande enligt patentkravet 1, k4 nne -
t ecknat dirav, att f6r styrningen anvidnds ett fler-
tal kurvor, av vilka vidndaxeln (9) styrs att fdlja en.

3. Férfarande enligt patentkravet 2, k 8 nne -
tecknat dirav, att av kurvorna vidljs en, som vand-
axeln (9) styrs att folja normalt, att om k&érsituationen
sd krdver, #ndras vidndaxeln till att temporédrt fdlja en
annan kurva och att da kérsituationen atergadr till vdsent-
ligen normal, Aatergdr v#&ndaxeln (9) till att ater fdlja
ndmnda valda kurva.

4. Forfarande enligt patentkravet 1, k 8 nne -
tecknat dirav, att f6r styrningen anvénds en till
formen stegldst reglerbar kurva, vars form védljs sd att
den motsvarar korfodrhdllandena.

5. Fbrfarande enligt patentkravet 4, k 8 nne -
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tecknat dirav, att kurvans form &ndras temporirt om
kdrsituationen sd krdver och att dd kérsituationen atergar
till v&8sentligen densamma, aterfar kurvan den ursprungli-
gen valda formen.

6. Transportanordning (1), som har ett chassi (2)
och pad badda sidor om dess centrumlinje i detta fdsta, i
dess l&ngdriktning efter varandra liggande hjul (3a-3h),
vilka f&r 8ndring av transportanordningens (1) gangrikt-
ning kan vridas omkring vertikala vridaxlar (4a-4h), kraf-
tanordningar f&r vridning av hjulen (3a-3h) och styrorgan
(7), vilka inkluderar en regleranordning f&r styrning av
kraftanordningarna sd4, att d& kdrriktningen &ndras, sk&3r
hjulens (3a-3h) rotationsaxlar (lla-1lh) varandra i v&-
sentligen samma vertikala v#&ndaxel (9), en styrdetektor
(7), som detekterar transportanordningens vdndningsvinkel
(a) fbr styrning av regleranordningen till att reglera
kraftanordningarna sd, att da& v&ndningsvinkeln &r Aat-
minstone stdérre 4n en given vinkel, f&rskjuts vdndaxelns
position 1 trans-portanordningens (1) langdriktning
proportionellt mot véndningsvinkeln (a), kdnne -
tecknad dérav, att styrorganen (7) inkluderar en
regleranordning, som styr hjulens (3a-3h) vdndning s3, att
vdndaxeln (9) fdrskjuts, dd vdndningsvinkeln (a) &ndrar,
ldngs en given kurva relativt transportanordningens (1)
chassi (2).

7. Transportanordning enligt patentkravet 6, k & n-
netecknad dirav, att i regleranordningen kan an-
ordnas ett flertal alternativa kurvor och regleranordnin-
gen kan anordnas att styra v#ndaxeln (9) till att foélja
nagon av kurvorna.

8. Transportanordning (1) enligt patentkravet 7,
kdnnetecknad dirav, att regleranordningen &r
anordnad att styra vdndaxeln (9) lings en pd basen av kor-
forhallandena vald kurva, att styrmedlen inkluderar en
gejd, genom styrning med vilken vindaxeln (9) kan kopplas
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gejden frigdrs, aterfdr regleranordningen automatiskt van-
daxeln (9) till att f6lja den ursprungligen valda kurvan.

9. Transportanordning enligt patentkravet 6, k & n-
netecknad darav, att regleranordningen kan sty-
ras sd, att kurvans form &ndras steglést pad ett givet
satt.

10. Transportanordning enligt patentkravet 9,
k4d4nnetecknad diarav, att regleranordningen ar
anordnad att styra vdndaxeln (9) att folja en given kurva,
att styrorganen inkluderar en gejd, genom styrning med
vilken kurvans form kan #&ndras tempordrt och att da gejden
frigbrs, A&terfdr regleranordningen automatiskt vandaxeln
(9) till att f8lja den ursprungligen faststdllda kurvan.
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