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Liikkuva metsdnharvennuskone - Mobil tr&dgallringsmaskin
(57) Tiivistelmd

Keksint8 koskee liikkuvaa puunharvennuskonetta.

Se kdsittdd keksinndn mukaan kaksipydriisen kdytt8yksikdn
(1), jossa on moottori- ja hydraulilaite ja ohjattavan ja
kidyttdlaitteeseen liittyvdn tukipy®rin (5) kantaman ja oh-
jaamon (8) k#&sittdvidn hakkuuyksikén (2), edelleen kiintyvin
nosturivarren (13), puunkaatolaitteen (15) ja puristusosan
(20) . Hakkuuyksikké (2) on yhdistetty kdyttdyksikk&8n runko-
ohjausnivelelld (21), jossa on konsoli (22) ja siit¥i ulos-
pdin tydntyvd teleskooppivarsi (24). Runko-ohjausnivel (21)
pddstid molemmat yksikdt (1, 2) kd&ntymiiin yli 90° xulmassa
toisiinsa ndhden. Teleskooppivarressa (24) on tarvittavat
hydrauliikka- ja s&hk&johdot hakkuuyksikkddn (2) asti tdmin
ohjaamiseksi ohjaamosta (B). Teleskooppivarsi voidaan ty®én-
tdd taaksepdin kdyttoyksikdén (1) yli, niin ettd timd muodos-
taa hakkuuyksikdn (2) kanssa kompaktin kolmipy¥riisen ajo-~
neuvon harvennuspaikkojen v&1illi tapahtuvaa kuljetusta var-
ten. KaksipySrdinen kayttdyksikkd (1) on varustettu lasket-
tavilla tukijaloilla (4) sen stabiloimiseksi, kun hakkuuyksikk®
(2) kallistuu ja tyodntyy ulos harvennuksen suorittamista

varten.
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(57) Sammandrag

Uppfinningen avser en mobil trddgallringsmaskin.

Denna bestdr enligt uppfinningen av dels en tvAdhjulig driv-
enhet (1) med motor- och hydraulaggregat och dels en av ett
styr- och drivbart stddhjul (5) uppburen avverkningsenhet
(2) med forarhytt (8), svingbar kranarm (13), fillaggregat
(15) och kl&mbanke (20). Avverkningsenheten (2) dr fdrbunden
med drivenheten via en ramstyrled (21) med en konsol (22)
och en fridn denna utskjutande teleskoparm (24). Ramstyr-
leden (21) tilldter vinkling av de bidda enheterna (1, 2)
mer 4n 90° relativt varandra. Teleskoparmen (24) rymmer er-
forderliga hydraul- och elledningar fram till avverknings-
enheten (2) f6r mandvrering av denna fr&n fdrarhytten (8).
Teleskoparmen kan skjutas tillbaka dver drivenheten (1), s&
att denna tillsammans med avverkningsenheten (2) bildar ett
kompakt trehjuligt fordon f&r transport mellan gallrings-
platserna. Den tvAdhjuliga drivenheten (1) &r f8rsedd med
sdnkbara stddben (4) fOr stabilisering av enheten, nir av-

verkningsenheten (2) avvinklas och utskjuts f&r gallring.
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Liikkuva metsdnharvennuskone

Nyt esiteltdvd keksintd koskee liikkuvaa metsinhar-
vennuskonetta.

Metsdtaloudessa tapahtunut koneellistaminen on viime
vuosikymmenind rationalisoinut metsinhakkuita hyvin radikaa-
listi. Koska t&ll8in on ollut kysymys avohakkuista, ei ko-
neiden vaikutusta pystyyn jdineeseen metsiin ole tarvinnut
ottaa lainkaan huomioon, vaan tdrkeintid on ollut suuri ka-
pasiteetti ja sen mukana hyvid taloudellinen tulos.

Nuorta metsdd harvennettaessa probleemat ovat tuntu-
vasti suurempia pyrittdessd koneellistamaan harvennustydt.
Seuraavassa esitetddn lyhyesti t&hi#n liittyvid vaikeuksia:

1. Muun muassa puutavaran puutteesta johtuen nuorta
metsdd on harvennettava, niin ettd pystyyn j&dvit puut kas-
vavat nopeammin ja suuremmiksi rungoiksi. Sen lisdksi on
energiatalouden ja puuhiokkeen valmistuksen kannalta vilt-
tdmdtontd ottaa talteen metsdstid harvennetut pienet rungot-

2. Kdsin suoritettava harventaminen on fyysisesti
raskasta jo muutenkin vaikeassa metsimiljd6ssd, jossa pak-
kanen ja lumi talvella ja kuumuus, sade ja hyénteiset ke-
sdlld ovat muutamia ympdristddn liittyvid probleematekij&i-
td.

3. Kdsin suoritettava puiden harventaminen on lisidksi
nykydan hyvin kallista, minkd vuoksi koneellistamisen tarve
on erittdin suuri.

4. Esimerkiksi puutavaran kuljetusta varten pois met-
sdstd hakkuualueelle on tehtdvi pistoteitid. Ne eivit saa kui-
tenkaan olla liian tihedss&d, koska tuottava metsdpinta-ala
pienenee muuten tarpeettomasti. Pistoteiden minimietdisyys
on n. 30 m, mutta hakkuualueen metsitieverkoston pitdisi
mieluimmin olla kuitenkin harvempi, niin ettd tuottava met-
sdala pysyy suurempana ja metsdn kokonaiskasvu saadaan pa-
remmaksi.

5. Yritettdessd kdyttdid metsdssd pitkii nostureita
puiden kaatamiseen ja runkojen poiskuljettamiseen pistotiel-

le, on esiintynyt seuraavia vaikeuksia:
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= n. 15 m tai vield pidemmidt nosturivarret edustavat
turhan pitk&dlle vietyd tekniikka, joka tulee kalliiksi ja
raskaaksi;

- kun asianomainen tyovédline kiinnitetd&n ndin pit-
kdn varren pddhdn, tarvitaan poikkeuksellisen suuri nosto-
momentti, jotta varsi voidaan pistotielld olevasta ajoneu-
vosta kdsin tasapainottaa ja ohjata siind olevine puunrun-
koineen. Lisdksi raskaat ajoneuvot sirkevidt paljon metsi-
maata, mikd aiheuttaa puolestaan niissd kohdissa metsdn kas-
vun hidastumista;

- pitkd nosturivarsi ohjautuu hitaasti ja vahingoit-
taa aivan liian monta metsdssd kasvavaa puuta, niin ettei
niistd saada koskaan tdysipainoista puutavaraa;

- ndkdkenttdd varjostavien oksien ja suhteellisen
pitkdn etdisyyden vuoksi tydkoneen kuljettajalla ei ole hy-
vdd ndkyvyyttd, mistd johtuen harvennettavien puiden tehokas
valitseminen on mahdotonta;

- kuljettajan keskittyminen tdmidn vuoksi vaikeammak-
si tulleeseen tyohonsd lisdd luvattoman paljon stressii.
Nostomatkan arvioiminen tulee vaikeaksi pitkien etdisyyksien
vuoksi ja tydkone on kuitenkin sijoitettava kohteeseen hy-
vin tarkasti;

- pitkén ja raskaan nosturivarren ohjaaminen jokai-
sen kaadettavan ja siirrettdvdn puun kohdalle on hidasta,
mikd ei ole taas kustannusndkokohdista hyvidksyttividi, koska
harvennuksesta saatu puutavara on kuutiotilavuudeltaan
vleensd suhteellisen pieni. Kuutiomdidrid aikayksikkdd kohden
jdd ollakseen kannattavaa siis aivan liian alhaiseksi.

Edelld selostetut probleemat ratkaistaan tai ainakin
niitd pystyt&ddn vdhentdm&ddn keksinndén mukaisella harvennus-
koneella. Koneessa on moottori- ja hydraulilaitteella varus-
tettu kaksipydrdinen kdyttOyksikkd ja ohjattavan ja liikku-
van tukipy®drédn kannattama hakkuuyksikkd, jossa on ohjaamo,
kddntyvd nosturivarsi, puunkaatolaite ja puristuslaite.
Koneelle on tunnusomaista, ettd hakkuuyksikk®$ on yhdis-
tetty kdyttdyksikkddn konsolin kdsittdvdlld runko-ohjaus-
nivelelld ja tdstd ulospdin suuntautuvalla teleskooppi-
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varrella. Runko-ohjausnivelen avulla molemmat yksikét voi-
daan k&didntdd toisiinsa ndhden yli 90° kulmassa. Teleskoop-
pivarressa on tarvittavat hydrauliikka- ja sdhkdjohdot hak-
kuuyksikkoon saakka, niin ettd sitd voidaan ohjata chjaa-
mosta ja se voidaan tydntdd takaisin kdyttdyksikdn yli, niin
ettd tdmd muodostaa hakkuuyksikén kanssa kompaktin kolmi-
pydrédisen ajoneuvon, jolla suoritetaan runkojen kuljetus har-
vennuspaikkojen vdlilld. Kaksipydriinen kdyttdyksikkd on
lisdksi varustettu laskettavalla tukiosalla, joka stabiloi
sen hakkuuyksikon kallistuessa ja tydntyessd esiin.

Seuraavassa selostetaan erdstd keksinnén mukaisen
liikkuvan metsdnharvennuskoneen rakennemuotoa viittaamalla
tdlléin oheisiin piirustuksiin, joissa

kuviot 1, 2 ja 3 esittdviat kaaviona keksinndn mukais-
ta konetta kuljetusasennossa vastaavasti sivu-, etu- ja
tasokuvana,

kuvio 4 esittdd samaa konetta harvennustydssi, ja

kuvio 5 on perspektiivi koneesta tydympdrist&ssi.

Kuvioissa 1 ja 2 kdyttoyksikkd on merkitty viitenu-
merolla 1 ja hakkuuyksikk® viitenumerolla 2. Kiyttdyksikkd
on sijoitettu kahden pydrdn 3a ja 3b pHidlle ja kidsittidi
laitteet sekd moottori- ettd hydrauliikkakidyttdsd varten.
Lisdksi kdyttOyksikon edessd on kaksi hydraulisesti erik-
seen alaslaskettavaa tukijalkaa 4.

Hakkuuyksikkd 2 on sijoitettu haarukassa 6 olevan
ohjattavan ja kdyttdlaitteeseen liittyvén tukipy®rin piidlle.
Haarukka 6 on laakeroitu vapaasti k&ddntyvidni kaaren muotoi-
sen palkkirungon 7 alempaan sankaan, jonka pdilli on ohjaa-
mo 8. Ohjaamossa on lasikupu, niin ettid kuljettajalla on
esteetdn ndkyvyys eteenpdin, yldspdin ja molemmille sivuille,
mikd onkin metsdnharvennuksessa erittdin tidrkedd. Palkki-
rungon yldsankaan on laakeroitu vaakatasossa kddntyvini ra-
kenteena kiinnitysosa 10, jossa on kaksi poikittaisakselia
11 ja 12. Akseliin 11 on laakeroitu teleskooppivarren 13
alaosa (ks. myOs pisteviivoitettua puunkaatoasentoa) ja

toisen akselin 12 ja varren alaosassa olevan korvakkeen
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vdliin on sijoitettu hydraulilaite 14. Nosturivarren yli-

osassa on kddantyvdnd rakenteena tavanomaista tyyppiid oleva
puunkaatolaite, joka k&sittdd rungon 16, kaaviona esitetyn
tarttumislaitteen 17, leikkauslaitteen 18 ja hydraulilait-
teen 19. Ohjaamon 8 lattian alle on laakeroitu sis#idn- ja

ulostydntyvdnd rakenteena puristusosa 20, jonka ohjaus ta-
pahtuu hydraulisesti (ei esitetty kuviossa).

Kdyttdyksikdn 1 etupdd muodostaa runko-ohjausnivelen
21 toisen osan. Nivelen toinen osa jatkuu ensin yl&spdin ja
sitten taaksepdin, niin ettd se muodostaa konsolin 22, jon-
ka pddssd on laakerilevyt 23 teleskooppivarren 24 sisdosan
ollessa laakeroitu pisteeseen 25. Kuviossa 1 tHdysin kokoon-
tybnnetyn teleskooppivarren ulko-osan pdd on laakeroitu
vaaka-akseliin palkkirungon 7 alasangan takapddh&n, niin
ettd palkkirunkoa voidaan k&&ntdd hydraulilaitteella 26,
joka on sijoitettu varren yliosassa olevan pisteen ja palk-
kirungon ikeen vdliin (kuvio 4).

Edelld esitetystd kdy selville, ettei ohjaamoon koh-
distu nyt lainkaan ulkoisia kuormituksia puunkaatonosturis-
ta, tukipydrdstd, puristusosasta eikd teleskooppivarresta,
koska palkkirunko ottaa vastaan kaikki ndmi kuormitukset.
Tamdn vuoksi ohjaamo voidaan myds eristdid tehokkaasti tdri-
ndltd ja resonanssiddniltd.

Konsolin 22 pddhdn on kiinnitetty vintturi 27, jonka
kdysi menee teleskooppivarteen 24 ja on ankkuroitu palkki-
runkoon 7.

Kdyttdyksikon tukijalka 4 ja palkkirunko 7 voidaan
varustaa automaattisilla tasapainotusosilla, jotka pitdvit
ohjaamon aina vaakasuorassa, vaikka maasto olisikin kalte-
va ylds- ja alaspdin tai sivusuunnassa.

Edelld selostettua laiteyksikk&d kdytetddn seuraaval-
la tavalla:

Kone ajetaan kuviossa 1 esitetyssd kuljetusasennossa
pistotietd pitkin harvennuslinjalle, jossa kuljettaja las-
kee alas kdyttoyksikén 1 tukijalat 4 ja kallistaa hakkuu-

yksikdn 2 runko-ohjausnivelessd 21 n. 90° tiehen nihden.
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Tdmd vaihe esitetddn pisteviivoilla kuviossa 4. Timidn jEl-
keen kuljettaja siirtdd hakkuuyksikoén strategiselle paikal-
le harvennuslinjalla kdyttdmdlld ja ohjaamalla tukipyOdrii

5 vetdmdlld ulos teleskooppivarsi 24, minkd jdlkeen nostu-
rivarsi 13 tydntyy ulos harvennettavaa puuta kohden (yh-
tendiset viivat kuviossa 4). Kun varsi on tarttunut kiinni
puuhun ja kaatanut sen, puristusosa 20 tydntyy ulos ja nos-
taa puun ylds maasta. Tdmdn jdlkeen sama toiminto toistuu
muiden puiden kohdalla nosturin kdidnt8varren ulottuvilla
(kuvio 5). Kuljettaja ohjaa hakkuuyksik®dn sitten takaisin
pistotien suuntaan ja tydntdd teleskooppivarren kokoon. T&-
md tapahtuu ldhinnd tukipydrdn kdytt8suuntaa muuttamalla,
mutta tarvittaessa (esim. jos puristusosassa oleva runko-
nippu on raskas ja maasto on yl&miked tai siind on vaikeita
esteitd) kdytetddn vintturia. Kun kone on tullut takaisin
pistotielle, runkonipun purkaminen tapahtuu siiti vetdmilli
puristusosa sisddn. Tamdn jadlkeen hakkuuyksikk®é kalliste-
taan kdyttOyksikkod pdin, kokoontydnnetty teleskooppivarsi
siirretddn konsolia vasten, tukijalat nostetaan ylés ja
nosturivarsi kddnnetddn kuviossa 1 esitettyyn asentoon. Kone
voidaan nyt siirtdd seuraavalle harvennuslinjalle.

Edelld kuvatun rationaalisen harvennustoiminnon li-
sdksl saadaan seuraavat edut:

a) Kun kuljetusasennossa olevan koneen on kestettidvi
suuret sivukallistumat, sen vakavuutta voidaan lisdtid tun-
tuvasti kallistamalla runko-ohjausnivel niin, ettd tukipydri
siirtyy keskeltd huomattavasti sivuttain kallistussuuntaan
ja samalla tukipyodrd kddnnetddn yhdensuuntaiseksi molempien
muiden pydrien kanssa. Koneen vakavuutta lisdi myds se, et-
td teleskooppivarren painopiste siirtyy ohjausnivelen kal-
listuessa tukipydrddn ndhden vastakkaiseen suuntaan.

b) Taaksepdin kallistuvan ja verrattain pitkén kon-
solin ansiosta hakkuuyksikdn kddnt8side pistotielld on mi-
nimaalinen. Lisdksi saadaan hyva tasapainotus ja my8s suu-
rempi nosturivarren pituus pistotien rajoitetulla leveydel-

l4. Lisdksi teleskooppivarren ollessa ulkona koneen
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maavara on maaston erilaiset korkeuserot huomioon ottaen hy-
va.

c) Koska ohjaamon alla oleva tukipy®rid voidaan ohja-
ta ilman ohjausrajoituksia, se voidaan muuttaa ensimmidises-
td suunnasta suhteellisen nopeasti vastakkaiseen suuntaan.
Tdmd ominaisuus onkin erittdin tdrked, kun kone halutaan
kddntdd nopeasti kuljetusasennossa pistotielli tai kapealla
metsdautotielld.

d) Jos molemmat tukijalat puristuvat lujasti maahan,
koko hakkuuyksikkd nousee, niin ettd sen tukipydrit irtoa-
vat maasta. Jos vain toinen tukijalka puristuu lujasti maa-
han, nousee vain samalla puolella oleva kdyttbyksikén pyd-
rd maasta. Tdmd ominaisuus on hyvin tdrked huolto- ja kor-
jausndkOkannalta.

e) Edelld mainitun kolmen pydrén kdyttd tapahtuu
hydrostaattisesti eri moottoreilla. Maastossa ajettaessa
ovat mieluimmin kaikki pydrdt vetokdytdssi, kun taas tielld
ajettaessa yhden tai kahden pyordn kdytt8laite voidaan kyt-
ked irti, jolloin hydrauliikkavoima kasvaa vastaavasti jil-
jelld olevissa tai olevassa pyordssd, niin ettd koneen no-
peus tulee suuremmaksi.

Edelld selostetusta rakenteesta voidaan keksinnén
puitteissa tehdd erilaisia muunnelmia.
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Patenttivaatimukset

1. Liikkuva puunharvennuskone, jossa on moottori-
ja hydraulilaitteella varustettu kdyttoyksikkd (1) ja ohjat-
tavaan ja kdytettdvddn tukipytrddn (5) tuettu, kdyttoyksik-
kd6n (1) ja siitd erilleen joustavan varsirakenteen avulla
ohjattava hakkuuyksikk& (2), jossa on ohjaamo (8), kddnnet-
tdvd nosturivarsi (13), puunkaatolaite (15) ja puristusosa
(20), varsirakenteen kdsittdessd tarvittavat hydrauliikka-
ja sdhkdjohdot hakkuuyksikkédn (2) asti sen ohjaamiseksi
ohjaamosta (8) ja ollessa ohjattavissa taaksepdin kdytto-
yksikén (1) yli harvennuspaikkojen vidlistd kuljetusta var-
ten, t unnettu siitd, ettd kdyttOyksik®ssd (1) on
kaksi pyordd ja ettd se on yhdistettu hakkuuyksikk&dn runko-
ohjausnivelelld (21), jossa on kdyttdyksikén tukema konsoli
(22) ja td@std ulkoneva, edelld mainitut johdot kdsittdvi
teleskooppivarsi (24) mainitun runko-ohjausnivelen pddstdes-
s4 molemmat yksikét (1, 2) k&intymiin yli 90° kulmassa toi-
siinsa n8hden ja kaksipyordisen kayttdyksikén (1) ollessa
varustettu laskettavalla tuella (4) yksikdn vakauttamiseksi
hakkuuyksikkod (2) kd&nnettdessd ja tydnnettdessd ulos.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen puunharvennuskone,
tunnettu siitd, ettd konsolin (22) pituus vastaa
sunnilleen kokoonty&nnetyn teleskooppivarren pituutta, ja
ettd se kallistuu taaksepdin ja siten ottaa vastaan kokoon-
tySnnetyn teleskooppivarren kosketuksessa sen kanssa.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen puunharven-
nuskone, t un n e t t u siitd, ettd teleskooppivarren (24)
osien kokoontytntdmiseksi on tdydennyksend mydskin taakse-
pdin kaytettdvdlle tukipyodrdlle (5) konsoli (22) varustettu
samoin ohjaamosta ohjattavalla vintturilla (27), jonka k&ysi
menee teleskooppivarren ldpi hakkuuyksikk&6n (2).

4. Jonkin edelld mainitun patenttivaatimuksen mukai-
nen puunharvennuskone, t un n e t t u siitd, ettda tuki
kdsittdd kaksi erikseen laskettavaa ja nostettavaa tukijalkaa
(4), jotka vakauttavat kdyttOyksikdn (1) sekd yld- ettad ala-
mdessd ja maaston ollessa kalteva sivusuunnassa ja ettd
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teleskooppivarren (24) pd&dhdn pystysuunnassa kdidntyviksi
yhdistetty hakkuuyksikkd (2) on varustettu vakautuselimilli.

5. Jonkin edelld mainitun patenttivaatimuksen mukai-
nen puunharvennuskone, t unne t t u siitd, ettid ohjaamo
(8), joka on tdysin kuormittamattomana, on sijoitettu palk-
kirungon (7) pddlle teleskooppivarren (24) p&in liittyessH
palkkirunkoon.

6. Jonkin edelld mainitun patenttivaatimuksen mukai-
nen puunharvennuskone, t un n e t t u siitd, ettd puris-
tusosa (20) tyontyy hydraulisesti ulos- ja sisddnpdin oh-
jaamon (8) lattian alla.
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Patentkrav:

1. Mobil trddgallringsmaskin, innefattande dels en
drivenhet (1) med motor- och hydraulaggregat och dels en av
ett styr- och drivbart stddhjul (5) uppburen, fran och till
drivenheten (1) via en flexibel armkonstruktion f&rbar av-
verkningsenhet (2) med fdrarhytt (8), svidngbar kranarm (13),
fdllaggregat (15) och kladmbanke (20), varvid armkonstruk-
tionen upptar erforderliga hydraul- och elledningar fram
till avverkningsenheten (2) f6r mandvrering av denna fran
forarhytten (8), samt &r tillbakaf&rbar Sver drivenheten (1)
for transport mellan gallringsplatserna, k & nn et ec k -
n a d ddrav, att drivenheten (1) &r tvahjulig och f&rbunden
med avverkningsenheten via en ramstyrled (21) med en av
drivenheten uppburen konsol (22) och en fr&n denna utskjutan-
de, ndmnda ledningar inrymmande teleskoparm (24), vilken
ramstyrled tilldter vinkling av de bada enheterna (1, 2) mer
in 90° relativt varandra, och den tvdhjuliga drivenheten (1)
dr f8rsedd med ett sdnkbart stdd (4) for stabilisering av
enheten vid avvinkling och utskjutning av avverkningsenheten
(2).

2. Tradgallringsmaskin enligt patentkravet 1,
k&nnetecknad dirav, att konsolen (22) har en
védsentligen mot den hopfdrda teleskoparmen (24) svarande
ldngd och &r bakétlutande f&r att med anliggning motta den
hopfdrda teleskoparmen.

3. Trddgallringsmaskin enligt patentkravet 1 eller 2,
kd@nnetecknad déirav, att f6r sammanfdring av tele-
skoparmens (24) sektioner 4r som komplement till det &ven
bakat drivbara st&dhjulet (5) en likas& fran f&rarhytten (8)
mandvrerad vinsch (27) anbragt pad konsolen (22) med vinsch-
linan l6pande genom teleskoparmen ut till avverkningsenheten
(2).

4. Trddgallringsmaskin enligt ndgot av fdregdende
patentkrav, k @& nnetecknad dirav, att stddet
bestar av tva individuellt sink- och h&jbara stddben
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(4) for att i mot-, med- eller sidolut nivellera drivenheten
(1), liksom den med teleskoparmens (24) &nde i vertikalled
sviangbart forbundna avverkningsenheten (2) dr f&rsedd med
nivelleringsorgan.

5. Trddgallringsmaskin enligt ndgot av fdregdende

patentkrav, k @ nne t ec knad ddrav, att forarhytten
(8) helt avlastat uppbdrs av en balkram (7), pa vilken te-
leskoparmens (24) &nde angriper.

6. Trddgallringsmaskin enligt ndgot av f&regdende
patentkrav, k @&nnetecknad ddrav, att kldmbanken

{20) &r hydrauliskt ut- och inskjutbar under foérarhyttens
{8) golv.

Viitejulkaisuja-Anf&rda publikationer
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