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(57) Tiivistelmi
Tdmd keksint® koskee menetelmii ja sovitel-
maa hy8tyajoneuvon, jossa on lehtijousien

(2) (1),
putelin kannattama teliakseli

kannattama vetdvd akseli keinuvi-
(7) () ja
ilmajousien (4) kannattama etuteli (3),
jarrupaineen ja ilmajousituksen s#id8n ja
ylikuormitussuojan toteuttamiseksi. Tarkoi-
tuksena on aikaansaada j4rjestelmi, jolla
vksinkertaisesti ja tarkasti s#4deti4n em.
toimintoja vetdvd8n akseliin kohdistuvan
(G) Ndin
ollen vetdvddn akseliin (1) kohdistuva pys-

pystysuuntaisen kuorman mukaan.
tysuutnainen kuorma (G) mitataan lehtijou-
sen (2) vapaan pddn ja keinuviputelin (7)
vapaan pddn vdlisessd riipukkeessa (8) ole-
van kuormantunnistimen avulla ja kuorman-
tunnistimesta saatu signaali vilitetd&n
sddtb8keskukseen, jonka avulla ohjataan jar-
rupaineen, ilmajousituksen ja ylikuormitus-
suojan sddt8piirejd.

(57) Sammandrag

Denna uppfinning avser ett f&rfarande och
arrangemang f&r att f8rverkliga reglering
av bromstryck och luftfjiddring och 8ver-
belastningsskydd vid ett nyttofordon, som
har en av bladfjddrar (2) uppburen drivande
axel (1), en av en hdvarmsboggi (7) uppbu-
ren tandemaxel (5) och en av luftfjddrar
uppburen framaxel (3). Avsikten 4r att 4s-
tadkomma ett system, med vilket ovannimnda
funktioner enkelt och sikert regleras en-
ligt en pd den drivande axeln verkande ver-
tikal belastning (G). S&lunda uppmdtes den
pd den drivande axeln (1) verkande verti-
kala belastningen (G) medelst en i en upp-
hdngning (8) mellan bladfjdderns (2) fria
dnde och hivarmsboggins (7) fria dnde be-
légen lastavkinnare, och en signal fréan
lastavkinnaren f8rmedlas till en styr-
central, med vilken reglerkretsar f¥r,
bromstryck, luftfjddring och Bverbelast-
ningsskydd styrs.
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Menetelmd ja sovitelma jarrupaineen ja ilmajousituksen sii-

doén ja ylikuormitussuojan toteuttamiseksi hy8tyajoneuvossa

Tdmd keksint® koskee menetelmdd jarrupaineen s&ddddn
toteuttamiseksi hy&tyajoneuvossa, jossa on lehtijousen
kannattama vetdvd akseli ja keinuviputelin kannattama teli-
akseli, jonka menetelmdn mukaisesti mitataan vet&dviidn ak-
seliin kohdistuva pystysuuntainen kuorma ja t&min perus-
teella sdddetddn jarrusylintereihin ohjattavaa painetta,
jolloin tarvittava jarrupoljinvoima on riippumaton kuor-
manvaihtelusta. Keksint& koskee my8s menetelmdd ilmajousi-
tuksen sddddn toteuttamiseksi hydtyajoneuvossa, jossa on
lehtijousen kannattama vetdvid akseli, keinuviputelin kan-
nattama teliakseli ja ilmajousien kannattama etuteli, jon-
ka menetelmdn mukaisesti mitataan vetdviidn akseliin koh-
distuva pystysuuntainen kuorma ja tidmdn perusteella sdi-
detddn ilmajousien painetta ottaen huomioon ilmajousien
tilavuusmuutokset ja menetelmdd ylikuormitussuojan toteut-
tamiseksi hy®8tyajoneuvossa, jossa on lehtijousen kannatta-
ma vetdvd akseli ja keinuviputelin kannattama teliakseli,
jonka menetelmdn mukaisesti mitataan vetdviddn akseliin
kohdistuva kuorma ja t&mdn perusteella sdddetd&n keinuvi-
putelin nostoa/laskua.

Tdllaisten kuormaa kuljettavien hyStyajoneuvojen
kuormantuntevan jarruvoimansddddn suhteen (ns. ALB - Auto-
matisch Lastabhdngigen Bremskraftregelung) on aikaisemmin
tunnettua kdyttdd jonkinlaista akselianturia, jotta jarru-
voima voitaisiin mukauttaa vaihteleviin kuormitustilantei-
siin. On my8s tunnettua kdyttd4 jonkinlaista akselianturia
lisdakseleiden jousitussddddn ja kdytbnohjauksen valvon-
taan.

Aikaisemmissa ratkaisuissa vetdvddn akseliin kohdis-
tuva kuorma on mitattu td&médn lehtijousen taipumasta. Tanko
tai vaijeri asetetaan lehtijousen vapaan pddn ja jonkin

kiintedn kohdan v&dliin jousen pituussuunnassa. Kuorman
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vaihdellessa lehtijousen taipuma muuttuu, jolloin tangon/
vaijerin asema muuttuu. Td&md liike vidlitetddn vivuston
kautta sylinteriventtiiliin, jonka mukaan jarrusylinterei-
den ja ilmajousien painetta ohjataan. Ylikuorman valvon-
nassa kdytetddn rajakatkaisijaa, joka kytkeytyy ennalta
middrdtyn lehtijousen taipuman, eli mittausvivuston liik-
keen raja-arvon kohdalla. Jarruja ja ilmajousia varten
tarvitaan erilliset mittausrakennelmat, silld ndiden on
oltava kytkettyjd eri piireihin. Rajakatkaisija jédrjeste-
tddn jarrusdddodn yhteyteen.

Edellid esitettyjen jédrjestelmien epdkohtina ovat
niiden monimutkaisuus, vaurioitumisalttius, epdtarkkuus
ja hitaus sekd huollon ettd sdadon hankaluus. Jédrjestel-
mit koostuvat useasta osasta - vaijerista, tangoista, vi-
vuista, sylinteriventtiileistd ja nédiden vdlisistd kytken-
ndistd. Ne sijaitsevat lehtijousien yhteydessd ja ovat
niin ollen osittain alttiita ulkoisille hdiridtekijdille.
Lisdksi seikat, kuten lehtijousien kuoleentuminen, epdta-
sainen maasto, lisdakselien nosto ym. aiheuttavat epdtark-
kuuksia, ndin ollen siddddt eivdt pidd paikkaansa jne.
Sijainnin takia luoksepddstédvyys on my8s erittdin han-
kala.

Esilld olevan keksinn®dn tarkoituksena on aikaansaa-
da menetelmd, joka poistaa edelld mainitut epdkohdat ja
mahdollistaa luotettavan, tarkan ja vaadittavan herkkyyden
ja nopeuden omaavan jdrjestelmdn toteuttamisen. Tadmd tar-
koitus saavutetaan keksinn®dn mukaisella menetelmdlld, jol-
le on tunnusomaista, ett#d vetdvddn akseliin kohdistuva
pystysuuntainen kuorma mitataan lehtijousen vapaan pdan
ja keinuviputelin vapaan péén vilisessd riipukkessa ole-
van kuormantunnistimen avulla ja kuormantunnistimesta saa-
tu signaali védlitetddn siit8keskuksen kautta jarrupainet-
ta sHiitdvidn paineensddtdventtiiliin, Jja menetelmdlld,
jolle on tunnusomaista, etti vetidvidin akseliin kohdistu-
va pystysuuntainen kuorma mitataan lehtijousen vapaan

pddn ja keinuviputelin vapaan pddn vilisessd riipukkeessa
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olevan kuormantunnistimen avulla ja kuormantunnistimesta
saatu signaali vdlitetddn sddt8keskuksen kautta ilmajou-
sien painetta sddtdvddn paineensditdventtiiliin, seki
menetelmdlld, jolle on tunnusomaista, ettd vet#dviin akse-
liin kohdistuva pystysuuntainen kuorma mitataan lehti-
jousen vapaan pddn ja keinuviputelin vapaan p#d&n vili-
sessd riipukkeessa olevan kuormantunnistimen avulla ja
kuormantunnistimesta saatu signaali vdlitetddn sddtbkes-
kuksen kautta hydraulipiiriin nostotelin sylinterivent-
tiilin ja pumppumoottorin ohjaamiseksi.

Keksinn8n mukainen menetelmd perustuu siihen aja-
tukseen, ettd vetdvddn akseliin kohdistuva kuorma mitataan
yhdestd, varsinaisessa rakennelmassa jo olevasta, suojatus-
ta kohdasta ja ettd tdstd saadun mittausarvon avulla voi-
daan ohjata kolmea eri toimintaa: jarrupainesddtdi, ilma-
jousien paineensddt®d ja ylikuorman valvontaa erikseen tai
tarvittavana yhdistelmdnd. Periaatteena on se, ettd vetd-
vddn akseliin kohdistuva kuorma mitataan yhdestd ja samas-
ta kohdasta, lehtijousen vapaan pd&n ja keinuviputelin va-
paan pddn vdlissd olevasta riipukkeesta, johon ei vaikuta
maastossa esiintyvidt epdtasaisuudet ja esteet, lehtijou-
sien kuoleentuminen, lisdakseleiden asento jne. Tdstd rii-
pukkeesta, kuormatunnistimen avulla saatu viesti ohjataan
sddtOkeskukseen, johon voidaan ohjelmoida edelld mainittu-
ja toimintoja ohjaavat sd&dtSpiirit. S&&t8arvojen muuttami-
nen ja tarkistaminen kdy helposti ja lisdksi toiminnot
ovat riittdvdn herkkid, nopeita ja vakaita. Varsinkin
jarrujen suhteen tarkkuus ja nopeus ovat erittdin oleelli-
sia ajoneuvon hallinnan ja turvallisuuden kannalta. Lisdk-
si laitteet ovat sijoitettavissa tukevasti suojattuihin
asemiin.

Keksinn®n kohteena on my®s sovitelma hydtyajoneu-
von jarrupainesddd®Sn toteuttamiseksi, jossa on vdlineet
vetdvddn akseliin kohdistuvan kuorman mittaamiseksi ja vi-

lineet jarruihin ohjattavan paineen sddtdmiseksi, jolloin
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tarvittava jarrupoljinvoima ei ole riippuvainen kuorman-
vaihtelusta. Keksinn®n kohteena on my8s sovitelma hy&ty-
ajoneuvon ilmajousitussddddn toteuttamiseksi, jossa on va-
lineet vetdvdin akseliin kohdistuvan kuorman mittaamiseksi
ja vdlineet ilmajousien paineen sddtdmiseksi ottaen huo-
mioon ilmajousien tilavuusmuutokset ja sovitelma hyOty-
ajoneuvon ylikuormitussuojan toteuttamiseksi, jossa on va-
lineet vetdvdin akseliin kohdistuvan kuorman mittaamiseksi
ja vdlineet teliakselin noston/laskun ohjaamiseksi, jol-
loin sovitelmalle on tunnusomaista, ettd lehtijousen va-
paan pddn ja keinuviputelin vapaan pddn vdlisessd riipuk-
keessa on kuormantunnistin ja kuormantunnistimen ja jarru-
painetta sddtdvdn paineensddtbventtiilin vdlilld on sddt6-
keskus. Sovitelmalle on my8s tunnusomaista, ettad lehtijou-
sen vapaan pddn ja keinuviputelin vapaan pddn vdlisessd
riipukkeessa on kuormantunnistin ja kuormantunnistimen ja
ilmajousien painetta sd&dtdvén paineensddtdventtiilin va-
1il114 on sditBkeskus ja ettd lehtijousen vapaan pdéan ja
keinuviputelin vapaan pdédn vdlisessd riipukkeessa on kuor-
mantunnistin ja kuormantunnistimen ja hydraulipiirin va-
11114 on sddtbkeskus.

Tdllaisen sovitelman avulla voidaan keksinndn mu-
kaisen menetelmin edut saavuttaa yksinkertaisella raken-
teella, jossa el ole monimutkaisia, helposti vaurioituvia
mekaanisia jdrjestelyjd, kuten tankoja, vaijereita, vivus-
toja ja ndiden vdlisia kytkentdja.

Keksint®i esitetdin ldhemmin seuraavassa, jossa
viitataan oheisiin piirustuksiin, joissa

kuvio 1 esittdid kaaviomaisesti hy&tyajoneuvoa si-
vulta ndhtynd,

kuvio 2 esittda jarrupaineséétéjérjestelmén peri-
aatekaaviota,

kuvio 3 esittdd ilmajousitussdédtdjérjestelmén peri-
aatekaaviota ja

kuvio 4 esittdd ylikuormasuojan valvontajdrjestel-

midn periaatekaaviota.
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Piirustuksen kuvion 1 mukaisessa sovitelmassa kek-
sinndn mukainen menetelmd on toteutettavissa kokonaisuu-
dessaan. Ajoneuvo on varustettu vetdvdlld akselilla 1,
nostettavalla etutelilld 3 ja teliakselilla 5. Tédssd esi-
merkkitapauksessa vetdvd akseli on varustettu lehtijousil-
la 2, nostettava etuteli ilmajousilla 4 ja teliakselin
keinuviputeli 7 hydraulisella nostolaitteella 6. Lehtijou-
sen 2 vapaan pddn ja keinuviputelin 7 vapaan pddn valilld
on riipuke 8.

Kuviossa 2 tarkastelun ldht®6kohtana on riipukkeessa
8 sijaitseva kuormantunnistin F, eli venymdnmittausliuska-
anturi. T&mdn kuormantunnistimen avulla saadaan vetdvddn
akseliin 1 kohdistavaan pystysuuntaiseen kuormaan G verran-
nollinen sdhk&signaali S, joka vdlittyy edelleen ohjelmoi-
tavaan sddt8keskukseen 11. Tdmd sdhkSinen sd&dtbkeskus toi-
mii kuorma/paine-muuntimena siten, ettd vastaanotettu kuor-
masignaali S vdlittyy edelleen painesignaalina P jarrupai-
netta ohjaavaan s&hkdisesti toimivaan, portaattomaan pai-
neensddtdventtiiliin 12. T&hdn paineensddtdventtiiliin
tulee my8s paineilmasdili®std 16 jarrupolkimella 18 akti-
voidun poljinventtiilin 17 kautta tuleva painesysdys LP’
jota siis edelld mainitun painesignaalin, eli joko 1li-
sdys (+) - tai poisto(-)ké&skyn, avulla korjataan vastaamaan
vallitsevaa kuormatilannetta. N&in ollen releventtiiliin

13 vdlittyy viesti L joka antaa jarrusylintereihin 15

'
todellista, sen hetki?té kuormaa vastaavan paineen PS
paineilmasdilidstd 14.

Kuviossa 3 tarkastelun l&ht8kohtana on myds riipuk-
sessa 8 sijaitseva kuormantunnistin F, eli venymdnmittaus-
liuska=-anturi. Té&mdn kuormantunnistimen F avulla saadaan
vetdvddn akseliin 1l kohdistuvaan pystysuuntaiseen kuormaan
G verrannollinen sd&hk8signaali S, joka vdlittyy edelleen
ohjelmoitavaan s&ddt8keskukseen 21. Tdmd sdhkdinen sddto-
keskus toimii kuorma/paine muuntimena siten, ettd vastaan-

otettu kuormasignaali S vdlittyy edelleen painesignaalina P
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ilmajousien painetta sddtédvddn sdhkbisesti toimivaan pai-
neensddtdventtiiliin 22. Ndin ollen paineilmasdilidstd 24
ohjataan mddrdtyn kuormitustilanteen edellyttdmd paineil-
mamddrd L ilmajousiin 4. Mutta koska ilmajouset jédvat
edellisen kdskyn, eli painesignaalin P, mukaiseen tilaan,
paineensdidt8venttiilin 22 ja ilmajousien 4 vélille on si-
joitettu paineanturi 25, joka antaa viestin K sddt8keskuk-
seen 21, jotta siitd ldhtevd lisdys(+)- tai poisto(-)-
signaali P korjaantuu siten, etta ilmajousiin 4 saadaan
aikaan kuormitustilanteen edellyttdmd paine.

Kuviossa 4 aivan kuten edelld esitetyssd tarkaste-
lun liht8kohtana on riipukkeessa 8 sijaitseva kuormantun-
nistin F, eli venymdnmittausliuska-anturi. Tdmédn kuorman-
tunnistimen avulla saadaan vet#dvddn akseliin 1 kohdistu-
vaan pystysuuntaiseen kuormaan G verrannollinen sdhkdsig-
naali S, joka vdlittyy edelleen ohjelmoitavaan sddtdkes-
kukseen 31. T&md sdhkdinen sddt8keskus toimii kuormanval-
vojana, joka antaa signaalin SM ylikuormasuojaan 32 kuor-
man ollessa miidridttyjen raja-arvojen vdlilla, esimerkiksi
10 £t < F < 14 t. N&md arvot vastaavat tilannetta, Jjossa
vhden akselin, tédssd tapauksessa vetdvdn akselin 1, kuor-
ma G ei ajotilanteessa saa ylittdd 10 t. Mutta poikkeus-
tilanteessa, esimerkiksi kdyntiinl&hd&ssd liukkaalla ke-
1ill3 tai ylidmdessd, tdmd raja-arvo saa ylittya esimerkik-
si yhden minuutin ajan. Toisaalta em. akselille kohdistuva
kuorma ei saa missdin tapauksessa ylittd& 14 t. Ndin ollen
ylikuormitussuoja toteutuu siten, ettd kun katkaisijasta
36 annetaan kisky O teliakselin 5 nostamiseksi (katkaisi-
jan asento I), kdsky vdlittyy ylikuormitussuojaan 32 ja
edelleen hydraulipiiriin 33 kdskynd Opm ylikuormasuojassa
mahdollisesti tapahtuneen modifioinnin jdlkeen. Tdlld va-
1in sidhk&isesti toimivaan s#didtBkeskukseen 31 kuormantun-
nistimesta F vdlittyy signaali S, joka joko hyvaksyy nos-

tokdskyn tai ei. Jos kuorma on alle 10 t sylinteriventiili
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35 avautuu ja pumppumoottori 34 kdynnistyy ja nostosylin-
teri 6 nostaa teliakselin 5. Kuorman G ollessa vdlilli
10 - 14 t teliakseli my8s nostetaan, mutta se laskeutuu
automaattisesti sddtbkeskukseen 31 ohjelmoidun, esim. 1
minuutin viiveen jédlkeen. Vetdvddn akseliin 1 kohdistu-
van kuorman ylitettdessd 14 t nostokdskyn tultua teli-
akselin nostoa ei tapahdu.

Edelld esitettyjen kolmen sddtdpiirin toiminnat
ovat yhdistettdvissd tarpeen mukaan. Olennaisena ajatukse-
na on, ettd kdytettdvd kuormantunnistin F on yhteinen.
Toisaalta my8s sddtSkeskus (11; 21; 31) on kdsitettdvissi
yhtend s&d&tBkeskuksena, johon on ohjelmoitu kolmen eri toi-
minnan edellyttdmdt s&8&tSpiirit. N&din ollen yhteisestd sda-
tBkeskuksesta on vdlitettdvissd ohjauskdskyt asianomaisiin
elimiin.

Piirustukset ja niihin liittyvd selitys on vain
tarkoitettu havainnollistamana keksinn®n ajatusta. Yksi-
tyiskohdiltaan voivat keksinn®n mukainen menetelmd ja so-

vitelma vaihdella patenttivaatimusten puitteissa.
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Patenttivaatimukset: 7 4 9 1 1

1. Menetelmd jarrupaineen sddddn toteuttamiseksi
hydtyajoneuvossa, jossa on lehtijousen (2) kannattama ve-
tivi akseli (1) ja keinuviputelin (7) kannattama teliakse-
1i (5), jonka menetelmdn mukaisesti mitataan vetdvddn ak-
seliin (1) kohdistuva pystysuuntainen kuorma (G) ja témdn
perusteella sdddetddn jarrusylintereihin (15) ohjattavaa
painetta, jolloin tarvittava jarrupoljinvoima on riippu-
maton kuormanvaihtelusta, t unnet t u siitd, ettd

- vet#viin akseliin (1) kohdistuva pystysuuntainen
kuorma (G) mitataan lehtijousen (2) vapaan pddn ja keinu-
viputelin (7) vapaan pddn védlisessd riipukkeessa (8) ole-
van kuormantunnistimen (F) avulla ja

- kuormantunnistimesta (F) saatu signaali (S) vdli-
tetadn sadtdkeskuksen (11) kautta jarrupainetta sddtdvddn
paineenséﬁtéventtiiliin (12). .

2. Menetelmi ilmajousituksen sddddn toteuttamisek-
si hydtyajoneuvossa, jossa oOn lehtijousen (2) kannattama
vetivi akseli (1), keinuviputelin (7) kannattama teliakse-
1i (5) ja ilmajousien (4) kannattama etuteli (3), jonka
menetelmidn mukaisesti mitataan vetdviin akseliin (1) koh-
distuva pystysuuntainen kuorma (G) ja t&médn perusteella
siidetddn ilmajousien (4) painetta ottaen huomioon ilma-
jousien tilavuusmuutokset, t unne t tu siita, ettad

- vetivididn akseliin kohdistuva pystysuuntainen kuor-
ma (G) mitataan lehtijousen (2) vapaan pddn ja keinuvipu-
telin (7) vapaan pddn vdlisessd riipukkeessa (8) olevan
kuormantunnistimen (F) avulla ja

- kuormantunnistimesta (F) saatu signaali (S) vdli-
tetiin siitbBkeskuksen (21) kautta ilmajousien (4) painet-
ta sddtdvddn paineenséétﬁventtiiliin (22).

3. Menetelmd ylikuormitussuojan toteuttamiseksi
hydtyajoneuvossa, jossa on lehtijousen (2) kannattama vetd-

vi akseli (1) ja keinuviputelin (7) kannattama teliakseli
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(5), jonka menetelmdn mukaisesti mitataan vetdvdin akse-
liin (1) kohdistuva pystysuuntainen kuorma (G) ja tdmin
perusteella sdddetddn keinuviputelin (7) nostoa/laskua,
tunnettu siitd, etta

- vetdavddn akseliin (1) kohdistuva pystysuuntainen
kuorma (G) mitataan lehtijousen (2) vapaan pd&n ja keinu-
viputelin (7) vapaan pd&n vdlisessd riipukkeessa (8) ole-
van kuormantunnistimen (F) avulla ja

- kuormantunnistimesta (F) saatu signaali (S) vé&li-
tetddn sddtBkeskuksen (31) kautta hyudraulipiiriin (33)
nostotelin sylinteriventtiilin (35) ja pumppumoottorin
(34) ohjaamiseksi.

4., Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelmd,
tunnettu siitd, ettd8 kuormantunnistimena (F) kdy-
tetddn venymdmittausliuska-anturia ja ettd siitd saatu
signaali (S) v&dlitetddn s&hkdisesti, kuorma/painemuuntime-
na toimivaan sddt8keskukseen (11; 21), josta mddrattyéd
kuormasignaalia vastaava painesignaali (P) ohjataan pai-
neensddtdventtiiliin (12; 22).

5. Patenttivaatimuksen 2 mukainen menetelmd,
tunnettu siitd, ettd paineensd&dtdventtiilin (22)
ja ilmajousien (4) v&dlilld sijaitsevasta paineanturista
(25) vdlitetddn sdat8keskukseen (21) signaali (K), joka
ilmoittaa ilmajousissa (4) vallitsevan paineen sddtSkes-
kuksesta ldhtevdn painesignaalin (P) korjaamiseksi siten,
ettd ilmajousiin aikaansaadaan kuormitustilanteen edellyt-
tdmd paine.

6. Patenttivaatimuksen 3 mukainen menetelmd,
tunnettu siitd, ettd kuormantunnistimena (F) kdy-
tetddn venymd@nmittausliuska-anturia ja ettd siitd saatu
signaali (S) ohjataan s&hk8isesti kuormaa rekister&ivddn
sddtbkeskukseen (31), joka mddrdtyn kuormasignaalin (SM)
mukaan ylikuormasuojan (32) kautta ohjaa hydraulipiirid
(33).

7. Sovitelma hydtyajoneuvon jarrupainesadddn toteut-
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- vilineet vetdvadn akseliin (1) kohdistuvan pys=

tamiseksi, jossa on

tysuuntaisen kuorman (G) mittaamiseksi ja

- vdlineet jarrusylintereihin (15) ohjattavan pai-
neen siitimiseksi, jolloin tarvittava jarrupoljinvoima el
ole riippuvainen kuormanvaihtelusta, t un n e t tu
siitd, ettd

- lehtijousen (2) vapaan pddn ja keinuviputelin
(7) vapaan pddn vdlisessd riipukkeessa (8) on kuormantun-
nistin (F) ja

- kuormantunnistimen (F) ja jarrupainetta sddtdvan
paineensddtbventtiilin (12) v&lill& on sddtbkeskus (11).

8. Sovitelma hy8tyajoneuvon ilmajousitussddddn to-
teuttamiseksi, jossa on

- vilineet vet#viin akseliin (1) kohdistuvan pysty-
suuntaisen kuorman (G) mittaamiseksi ja

- vilineet ilmajousien (4) paineen sddtdmiseksi ot-
taen huomioon ilmajousien tilavuusmuutokset, tunnet -
t u siitd, ettd

- lehtijousien (2) vapaan pdan ja keinuviputelin
(7) vapaan péddn vélisessd riipukkeessa (8) on kuormantun-=
nistin (F) Jja

- kuormantunnistimen (F) ja ilmajousien painetta
sdadtdvéan paineenséétéventtiilin (22) v&lilld on sddtdkes-
kus (21).

9. Sovitelma hy®dtyajoneuvon ylikuormitussuojan to-
teuttamiseksi, jossa on

- vilineet vet#dvdin akseliin (1) kohdistuvan pysty-
suuntaisen kuorman (G) mittaamiseksi ja

- vilineet teliakselin (5) noston/laskun ohjaamiseksi,
tunnettu siitd, ettd

- lehtijousen (2) vapaan pddn Jja keinuviputelin (7)
vapaan pddn vdlisessd riipukkeessa (8) on kuormantunnistin
(F) Ja

- kuormantunnistimen (F) ja hydraulipiirin (33) va-



10

15

11
1ill4 on s&&dtbSkeskus (31). 7 4 91 !

10. Patenttivaatimuksen 7 tai 8 mukainen sovitelma,
tunnettu siitd, ettd kuormantunnistin (F) on veny-
mdnmittausliuska-anturi ja sddtdkeskus (11; 21) on s&hk&i-
nen, kuorma/painemuuntimena toimiva sddtdkeskus.

11. Patenttivaatimuksen 8 mukainen sovitelma,
tunnettu siitd, ettd paineensddtdventtiilin (22)
ja ilmajousien (4) vdlilld on paineanturi (25), jonka anta-
ma signaali (K) korjaa sddtSkeskuksen (21) antamaa paine-
signaalia (P) ilmajousissa vallitsevan paineen mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 9 mukainen sovitelma,
tunnettu siitd, ettd kuormantunnistin (F) on veny-
mdnmittausliuska-anturi ja ettd hydraulipiirid@ (33) ennen
oleva sddtbkeskus (31) on sdhkdinen, kuormaa rekisterdiva

sddtdkeskus.
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Patentkrav 7 4 9 1 1

1. F8rfarande f8r fd8rverkling av bromstrycksreglering
vid ett nyttofordon med en av bladfjddrar (2) uppburen dri-
vande axel (1) och en av en hdvarmsboggi (7) uppburen tan-
demaxel (5), enligt vilket f&rfarande en mot den drivande
axeln (1) riktad vertikal belastning (G) uppmdtes och ett
tryck som styres till bromscylindrar (15) regleras pd basen
av detta, varvid erforderlig bromspedalskraft ej &dr beroen-
de av variation i belastningen, k @& nne tecknat
ddrav, att

- den mot den drivande axeln (1) riktade vertikala
belastningen (G) uppmites med hjédlp av en lastavkénnare (F)
beldgen i en upphingning (8) mellan bladfjdderns (2) fria
dnde och hdvarmsboggins (7) fria dnde och

- en signal (S) som erhdlles fran lastavkdnnaren (F)
férmedlas via en styrcentral (11) till en tryckreglerings-
ventil (12) som reglerar bromstrycket.

2. F8rfarande f8r f®6rverkling av luftfjddringsregle-
ring vid ett nyttofordon med en av bladfjddrar (2) uppburen
drivande axel (1), en av en hdvarmsboggi (7) uppburen tan-
demaxel (5) och en av luftfjiddrar (4) uppburen framaxel (3),
enligt vilket fdrfarande en mot den drivande axeln (1) rik-
tade vertikal belastning (G) uppmdtes och luftfjddrarnas
(4) tryck i beaktning av luftfjddrarnas volymf8rdndringar
styres p& basen av detta, k @ nnetecknat ddrav,
att

- den mot den drivande axeln (1) riktade vertikala
belastningen (G) uppmites med hjdlp av en lastavkdnnare (F)
beldgen i en upphdngning (8) mellan bladfjdderns (2) fria
dnde och hdvarmboggins (7) fria dnde och

- en signal (S) som erhdlles fran lastavkdnnaren (F)
f8rmedlas via en styrcentral (21) till en tryckreglerings-
ventil (22) som reglerar luftfjddrarnas (4) tryck.

3. Frfarande f&r fo6rverkling av Sverbelastningsskydd

vid ett nyttofordon med en av bladfjddrar uppburen drivande
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axel (1) och en av en hdvarmsboggi (7) uppburen tandemaxel
(5), enligt vilket fdrfarande en mot den drivande axeln (1)
riktad vertikal belastning (G) uppmdtes och hdvarmsboggins
(7) h8jning/sé&nkning regleras p& basen av detta, k & n n e-
tecknat didrav, att

- den mot den drivande axeln (1) riktade vertikala
belastningen (G) uppmites med hjilp av en lastavkidnnare (F)
beldgen i en upphingning (8) mellan bladfjdderns (2) fria
dnde och hdvarmsboggins (7) fria &nde och

- en signal (S) som erhdlles frdn lastavk&nnaren (F)
f8rmedlas via en styrcentral (31) till en hydraulkrets (33)
fér styrning av boggins cylinderventil (35) och pumpmotor
(34).

4. Fdrfarande enligt patentkravet 1 eller 2, k dn -
netecknat dirav, att fér t8jningsmétning av en de-
tektor i form av en remsa anvdnds som lastavkinnare (F) och
en fran denna erhdllen signal (S) f&rmedlas elektriskt till
en som last/tryckomvandlare verkande styrcentral (11;21),
frdn vilken en mot en best&md lastsignal svarande tryck-
signal (P) ledes till tryckregleringsventilen (12;22).

5. F8rfarande enligt patentkravet 2, k 4 n n e -

t ecknat dirav, att en signal (K) f&rmedlas till styr-
centralen (21) frdn en tryckdetektor (25) bel&dgen mellan
tryckregleringsventilen (22) och luftfjddrarna (4), vilken
signal uppger det i luftfjddrarna (4) radande trycket fo6r
korrigering av trycksignalen (P) som utgdr fran styrcentralen
sd att ett tryck som f8rutsittes av ett belastningstillstand
dstadkommes i luftfjidrarna.

6. Forfarande enligt patentkravet 3, Kk & n n e -
tecknat ddrav, att for t&jningsmdtning av en dektek-
tor i form av en remsa anvinds som lastavkinnare (F) och en
fran denna erhdllen signal (S) f&rmedlas elektriskt till
den lastregistrerande styrcentralen (31) som enligt en be-
stdmd lastsignal (Sy) styr hydraulkretsen (33) via Sverbe-
lastningsskydd (32).
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7. Arrangemang f8r f8rverkling av bromstrycksregle-
ring vid ett nyttofordon med

- medel f&r mitning av en mot en drivande axel (1)
riktad vertikal belastning (G) och

- medel f8r reglering av ett tryck som leds till broms-
cylindrar, varvid erforderlig bromspedalkraft ej &r beroen-
de av variation i belastningen,
k adnnetecknat didrav, att

- en lastavkinnare (F) &r beldgen i en upphdngning
(8) mellan en bladfjdders (2) fria &nde och en hdvarmsbog-
gis (7) fria &nde och

- en styrcentral (11) &r beldgen mellan lastavkdnna-
ren (F) och en bromstrycksreglerande tryckregleringsventil
(12).

8. Arrangemang f8r f8rverkling av luftfjddrningsreg-
lering vid ett nyttofordon med

- medel f3r mitning av en mot en drivande axel (1)
riktad vertikal belastning (G) och

- medel f8r reglering av tryck i luftfjddrar (4) i
beaktning av luftfjddrarnas volymfdrdndring, k d n n e -
tecknat ddrav, att

- en lastavkidnnare (F) &r beldgen i en upphdngning
(8) mellan en bladfjidders (2) fria &nde och en hdvarmsboggis
(7) fria &nde och

- en styrcentral (21) &dr bel&dgen mellan lastavkdnna-
ren (F) och en tryckregleringsventil (22) som reglerar luft-
fjddrarnas tryck.

9. Arrangemang f8r f8rverkling av &verbelastnings-
skydd vid ett nyttofordon med

- medel f3r mitning av en mot en drivande axel (1)
riktad vertikal belastning (G) och

- medel f8r styrning av en tandemaxels (5) h&jning/
sdnkning,
k annetecknat ddrav, att

- en lastavkidnnare (F) 3r beldgen i en upphdning (8)
mellan en bladfjidders (2) fria &nde och en hdvarmsboggis

(7) fria &nde och
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- en styrcentral (31) &r beldgen mellan lastavk&dnna-
ren (F) och en hydraulkrets (33).

10. Arrangemang enligt patentkravet 7 eller 8,
kdnnetecknat dirav, att lastavkidnnaren (F) &r
en detektor f6r tdjningsmétning i form av en remsa och styr-
centralen (11;21) &r en elektrisk, som last/tryckomvandlare
verkande styrcentral.

11. Arrangemang enligt patentkravet 8, k & n n e -

t ecknat dérav, att en tryckdetektor (25) &r belé&dgen
mellan tryckregleringsventilen (22) och luftfjddrarna (4),
frdn vilken detektor avgiven signal (K) korrigerar en frén
styrcentralen (21) angiven trycksignal (P) enligt i luft-

fjddrarna radande tryck.

12. Arrangemang enligt patentkravet 9, k & n n e -
tecknat ddrav, att lastavkdnnaren (F) &r en detektor
f6r t8jningsmdtning i form av en remsa och att den framfdr
hydraulkretsen (33) beldgna styrcentralen (31) &r en elekt-

risk, lastregistrerande styrcentral.
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