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Maastoajoneuvo - Terring fordon

Tamid keksintd koskee yleisesti sanoen itseliikkuvia ajoneuvoja, jolta
kdytetiddn pdiasiassa kuljettamaan pitkid kuormia tlettdmissid maas-
tossa. Erityisesti keksintd koskee kumipyOrdisid ajoneuvoja, joissa
on sellainen pydrien ripustus ja sellaiset kdyttémekanismit, joilla
saadaan aikaan tasapainoitettu painon ja tehon jakaantuminen pydrien

kesken.

Ajoneuvoon kuuluu pitkinomainen perusrunko, joka muodostaa ajoneuvon
selkirangan. Timid runko on tasapainoitettu modulaaristen etu- ja ta-
kapybrdyhdistelmien keskiosille, Jjolssa pySriyhdistelmissid kussakin
edullisesti on neljd nelikulmion kdrjissi olevaa pydrdd. NelipyOri-
ripustusjirjestelmid on suunniteltu antamaan liikkumisvapaus kelnunta-
ja vaappumisakselien (ajoneuvon pituussuuntainen akseli ja ajoneuvon
poikittaissuuntaiset akselit) ympiri, jotka ovat pystysuunnassa vilin
pididssd toisistaan. Nelipydrdyhdistclmit on kdidntyvistl asennettu
palkille siten, etti ne voivat liikkua keinunta-akselin ympdri, joka
on yhdensuuntainen ajoneuvon pituusakselin kanssa. Kunkin nelipyoré-
yvhdistelmén alemmalle, eli vaappuakselille on tasapainoisesti asen-

nettu kaksi vaappuvipuclintid, jotka kumpikin kantavat kahta sivupyObrii.



Titen vaappuvivut voivat keinua nelipydridyhdistelmin vaappumisakselin
ympidri samalla kun itse nelipy®ridyhdistelmd voi kd8ntyd keinumis-
akselin ympdri. Mekaaninen kytkentd, joka ulottuu yhdestd nelipydri-
yvhdistelmédstd runkoon ja tdstid toiseen nelipyodriyhdistelmiddn, valvoo

niiden elimien suhteellista kiertoasentoa.

Kiyttbkoneistossa kiytetiddn sarjaa differentiaalipydridstdjd jakamaan
teho kahden nellipyOriyhdistelmdn vdlilli ja jakamaan se tasaisesti
jokaiselle kdytetylle pytridlle. Ndiden differentiaalipydridstdjen
lukitusvdlineet aikaansaavat luistamatfomuusominaisuuden kédytettivik-
51 silloin, kun jokin kiytetyistd pySristd irtoaa vetovoimayhteydesti

maahan.

On edullista, ettd kaikki pyOrdt ovat ohjattavia ja ettid ohjausjirjes-
telmd on suunnhiteltu aikaansaamaan sekd sivuttainen kulku ettid tavan-

omainen ki3intyminen.

Ajoneuvolla, joka on varustettu ndiden ominaisuuksien yhdistelmilli,

on lukuisia etuja verrattuna ennestidin tunnettuihin maastoajoneuvoihin,
mukaanluettuna keskirungosta nivelletyt ajoneuvot ja telaketjutyyppi-
set ajoneuvot. Nimd edut tulevat esiin korostetummin, kun ajoneuvoa
kdytetddn kuljettamaan pitkiid esineitd, kuten puita, Jjolden pituus

on yli 12,20 metri8, pehmedn ja murrokkoisen tal epitasaisen maan
vlitse. Kun tdmdn keksinn®dn mukainen ajoneuvo kohtaa esteltid, kuten
kivid, kaadettuja puita tai ojia, sen pydrien ripustus sdilyttdd olen-
naisesti fasaisen kuormituksen kaikilla py&rillid. Timin Keksinndn
tédrkednd etuna on tehokkuus, joka on saatu aikaan sen mekaanisella
kdytolld. Eri kdyttd- ja ripustuskomponenttien integroitu suunnittelu
ja sijoitus aikaansaa jykevyyden ja kestidvyyden, joka on sopiva jatku-
viin ja vaikeisiin toimintaolosuhteisiin. Laaja modulaaristen kompo-
nenttien kd3yttd auttaa alentamaan tuotanto- ja yllipitokustannuksia.
Tolsena ldrkedns etuna on se, ettd kaikki nidmi kelpoisuudet on sisdlly-
tetty ajoneuvoon, jolla on suhteellisen pieni korkeus ja alhaalla
oleva painopiste. Ndmi edut ja muita etuja ja kohteita kiy paremmin
11mi seuraavasta, oheisiin piirustuksiin liittyvisti keksinnoén seli-

tyksestd.

Kuviot 1, 2 ja 5 esittdvit sivusta, edestd Ja piddltdpdin katsottuna

keksinndn mukalsen ajoneuvon edullista suoritusmuotoa.



Kuvio 4 esitt#di perspektiivikuvana ajoneuvon takaosaa, piirustukses-
sa on osia jHtetty esittdmittid tarkoituksella paremmin kuvata taaem-
man helipydrédyhdistelmidn ripustusjirjestelmid.

Kuvio 5 esittidi leikkausta pitkin viivaa 5=-5 kuviossa 6 esittden taaem-
paa nelipyodrdyhdistelmidd ja osoittaen pistekatkoviivoilla vaappu-
vipuelimen ja siihen liittyvin kdyttomekanismin maksimaallsissa vaappu-
asennoissa.

Kuvio 6 esittdd leikkausta taaemmasta nelipydridyhdistelmdstd pitkin
viivaa 6-6 kuviossa 7.

Kuvio 7 on suurennettu leikkauskuva otettuna pitkin viivaa 7-7 kuvios-
sa 5.

Kuvic 8 on suurennettu leikkauskuva otettuna pitkin viivaa 8-8 kuvios-
sa 1 ja esittdd yksityiskohtia lavan kaato- ja kallistusmekanismista.
Kuvic 9 on suurennettu leikkauskuva otettuna pitkin viivaa 9-9 kuvios-
sa 8 ja esittdd, osia poistettuna, piiasiallisestl sisdpuolisia yksi-
tyiskohtia keinunnan valvontamekanismista.

Kuvio 10 on samanlainen leikkauskuva kuin kuvio 7, mutta esittdd etu-
puolisen ja taaemman pydrdyhdistelmin pydrii maksimaalisissa keinunta-
asennoissa.

Kuvio 11 esittdd suhteellisestl suuremmassa mittakaavassa, osittain
sivuleikkauksena takapyodrdyhdistelmin vaihdelaatikkoa leikattuna pit-
kin viivaa 11-11 kuviossa 7.

Kuvio 12 esittdi pd4lti katsottua leikkauskuvaa vaihdelaatikosta lei-
kattuna pitkin viivaa 12-12 kuviossa 7.

Kuvio 13 on osittain leikattu sivukuva etupydridyhdistelmin vaihdelaa-
tikosta kuvaten sisdpuolisia yksityiskohtia sen ylemmistid eli tehon
sisféntuontiosasta ja tehon sisiintuloakselin sakarakytkinlukitusta
vaihdelaatikon seindén.

Kuvio 14 esittdi edestd katsottuna kuvion 13 vaihdelaatikon ylidosaa
kuvaten piidasiallisesti sakaraskytkimen ulko-osaa.

Kuvio 15 on osittainen kaaviokuva ohjaus-alajirjestelmin mekaanisesta
osasta taaempaa nelipydriyhdistelmdi varten ohjauksen ollessa tavan-
omalsessa ohjausasennossa ja pydrien suoraan eteenpiin asennossa.
Kuvio 16 on samanlainen kuva kuin kuvio 15, mutta ohjauskomponentticn
ja pybrien ollessa vasemmallekdintBasennonssa.

15, mutta ohjauksen ja pydrien

Kuvio 17 on samanlainen kuva kuin kuvio 15,
ollessa Hirimmidiscssid vinoasonnossa olkealle.
Kuvio 18 on osittainen kaaviokuva kuvion 15 takapydridyhdistelmistsd

2]

kuvaten ohjaus~-alajédrjestelmin hydraulista osaa.



Piirustuksissa kuvattu ajoneuvo on kuljetusajoneuvo, jota kiytetdin
esimerkiksi siirtdmiidn tukkeja korjuualueelta metsistd lastauspaikkaan
tien vieressd. Erityisesti kuvioista 1-3% ndhddin, ettd ajoneuvoon 20
kuuluu runkoyhdistelmd 21, johon sisdltyy kuormaa kantavat kelkkayh-
distelmit 22, jotka on sovitettu kantamaan joukkoa tukkeja 23. Neli-
pybriaiset etu- ja takapydridyhdistelmit 24, 26 on kiinnitetty runko-
yhdistelmiddn 21 laakereilla, niin ettd ne voivat poikittaissuunnassa
ki#intyd ajoneuvon pituusakseliin ndhden. Keinunnan valvontavilineet
28 yhdistdvit nelipySrdyhdistelmit toisiinsa ja runkoyhdistelmddn ja
valvovat nelipydrdyhdistelmien suhteellisia asentoja tolminnan alikana.
Koneyksikkd 30 gijaitsee edullisesti ajoneuvon takapdéssd ja kuljet-

tajan koppi 31 sijaitsee edullisesti ajoneuvon etupdissd.

Kuvattuun runkoyhdistelmiin 21 kuuluu pitkinomainen putkimainen runko-
rakenne 32, joka pituussuunnassa ulottuu pitkin rungon keskiviivaa.
Runkorakenne 32, joka toimii ajoneuvon selk#rankana, vol olla sylin-
terimidinen putki, joka on valmistettu etu- ja takaosista 34, 36, jot-
ka ovat identtiset tai keskendin vaihdettavat. Putkimaiset osat voi-
vat olla varustetut laipioilla esim. niiden pdissid 37 muodostaakseen
polttoaine~ ja hydraulinestetankit (ks. kuvio 9). Joukko poikittai-
gia runkopalkkeja 38, 39, 40, 41 ulottuu poikittaissuunnassa ulospdin
runkorakenteesta %2 muodostaen pohjan kuormaa kantaville kelkoille.
Poikittaispalkkien ulkopdit on varustettu pystyilld sivupylvidilld 44,
Pylvidat volvat pitkin toista tali molempia sivuja olla irrotettavasti
asennetut mahdollistaakseen kuorman sivuttaisen kaatamisen runko-

yhdistelm#id 21 kallistamalla.

Piirustuksista havaitaan, ettd nelipydridyhdistelmit 24, 26 edessi ja
takana ovat melkein identtiset, niin ettd lyhyyden vuoksi samanlaiset
osat selitetddn vain toiseen liittyen. Tédmdn vuoksi tarkastellaan
kuvioita 4-7, joissa on kuvattu taaempi nelipydriyhdistelmi 26. Peri-
aatteessa voldaan timin yhdistelmdn elementit Jakaa kahteen tolmin-~
nalliseen ryhmdin, nimittdin niihin,jotka 1liittyvidt kidyttdmekanismiin
tehon sybttdmiseksi neljdin pydrdin ja niihin, jotka liittyvit ripus-
tusjarjestelmilin runkorakenteen ripustamiseksi keskeisesti sen neljén

pydrdn vAliin,

Pybrien ripustusjirjestelmidn s 1sdltyy haarukka- ell iesclin 46,
Jossa on kaksl vartia 48, 49, jotka suuntautuvat ulospiin ja alas-

pidin kidvtidhamnasrataskotelon 50 vastakkaisilla sivuilia. Niiden
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varsien alapdihin on kiinnitetty vaappuvivut 52, 53 holkeilla niiden
keskiosiin samanakselisille akselitapeille 55, 56, jotka suuntautuvat
poikittaisesti keinunta-akseliin ndhden. Selityksen helpottamiseksi
nimitetdidn seuraavassa vaappuvipujen yhteistd kdintdakselia vaappu-
akseliksi. Pydriamodulit 58, 59 on asennettu asianomaisille laipoille
60, 61, jotka sijaitsevat kunkin vaappuvivun ulkopiissid. FEdullisessa
suoritusmuodossa pydrdmodulit on varustettu matalapainerenkailla,
paine esim. 0,35~-0,7 kg/cmz, Ja pybrdmodulit on asennettu siten, etti
suora viiva vaappuvivun pyOriparin akselien vi31illid kulkee sen vaappu-
akselin alapuolella. Viliosat 62, 63, jotka sijaitsevat kunkin vaap-
puvivun pdiden ja keskiosien vdlillid, ovat sisddnpdin taivutetut an-
taen vaappuvivuille W-yleismuodon pddltd katsottuna. TH114 saadaan
aikaan ohjaustilaa py&rien ja vaappuvipujen vdlille. Kuvatussa suo-
ritusmuodossa ohjaustila on riittidvi mahdollistamaan 30% k&4innén kum-

mallekin puclelle suoraan eteenpidin ajosta.

Iesvarsien ylemmidt eli olkaosat 64, 65 on jaykédsti kiinnitetty toi-
siinsa kahdella parilla yleismuodoltaan vincneli®dn muotoisia laippa-
levyjd 66, 67. VYksi tapa liittdd olkaosat yhteen on muodostaa koaksi=-
aalisesti kohdakkain olevat suorat sylinteriosat 70, 71 pitkin olkien
yldosaa, sijoittaa sylinteriosat reikiin, jotka on porattu vastaaviin
laippalevypareihin ja hitsaamalla kiinnittdd sylinterimiiset osat
laippalevyihin. Suorakulmainen aukko ikeen huipussa olkien vidlissi
mahdollistaa sen, ettd vaihdelaatikon 50 huippu ulkonee aukon ldvitse
matkan, joka on riittdvid sallimaan vaihdelaatikon ylempien akselien
sijoittamisen kohdakkain kiyttdakselin ja laippalevyjen keskustojen
kanssa. Kussakin laippalevyparissa on ontto akselilaakerisisddnpano
72, Joka ylittdd levyjen keskustojen vdlin ja siten muodostaa keinunta-
akselilaakerin. Kaksi t#4llaista laakeria on sijoitettu kutakin nelipy&-
rdyhdistelmdd varten ja ne sijaitsevat siten, ctti ne pituussuunnassa
ovat kahden puolen vaihdelaatikon keskustaa. Vastaava miiri laakeri-
elimigd 74, 75 on kiinnitetty runkopalkin alasivulle pilareilla 76,

77. TH114 rakenteellisella jidrjestelylld nelipyBrdvhdistelmien pydrin-
tdaksell on yhdensuuntainen runkcpalkin pituusakselin kanssa ja sijait-
see vAlIttOmiAsti tédmdn alapuolella. Vaihtoehtoiszesti nelipybrayhdis-
telmien pydrintiakseli voitaisiin tehdi osumaan vhteen runkorakenteern
akselin kanssa sijolttamalla laakerielimet ripustusrakenteen vaihde-
laatikolden yldosiin ja kiyttdm&114 runkorakenteen sylinterimiisii

osia laakereina. T#4llaisessa vaihtoehtoisessa suorlitusmuodossa kHyt-

télinja voi sijalita keinunta-akselin alapuolella. Filarit 76, 77



on varustettu vaste-elimilld 78, 79 rajoittamaan kunkin nelipydriyh-

distelmin k&intdliikettd sen keinunta-akselin ympiri.

Nelipydrdyhdistelmien suhteellista kulmaliikettid toisiinsa nidhden ja
runkoyhdistelmddn 21 ndhden siidelldin keinunnan valvonftaelimilli

28, jotka aiheuttavat sen, etti runkoyhdistelmi tulee ki#Annetyksi
suhteessa, edullisesti puolet kokonaiskulmaliikkeestid etu- ja taka-
pySriyhdistelmien vd1il1ld. Kulmasiirtoa nelipydridyhdistelmien vi1ilid
tapahtuu toimittaessa epidtasaisella maalla, missd maaperid etumaisen
nelipydrdyhdistelmidn alla on poikittaissuunnassa vastakkaiseen suun-
taan kalteva verrattuna maaperiin taaemman nelipydridyhdistelmin alla,
mitd voi tapahtua, kun ajoneuvo ylittdi ojaa vinottain. Kuviossa 9

on keinunnan valvontavdlineind kuvattu differentiaali-kartiohammaspy&-
rdyhdistelm&, Jjohon kuuluu kiyttdpydrit 82, sivuhammaspydrit 84, 86

ja kotelo 90. Timi differentiaalipydrdstd on asennettu runkorakenteen
52 alapuolelle kannattimien 91, 92 avulla ja vol pydrid, mutta on nor-
maalistl pidetty kiinte#ssi kiertoasennossa suhteessa runkoyhdistel-
miin. Sivuhammaspyordt 84, 86 on kiilattu vastakkaisiin pdihin viintd-
putkielimid 94, 95, jotka suuntautuvat vastakkaisiin suuntiin etu-

Ja takapy®riyhdistelmiin, missi niiden p&it on pulteilla kiinnitetty
esimerkiksi ripustusikeiden laippalevyihin 66, ks. esim. putken 95

pAdtd kuviossa 6.

Tdmin mukaisestl nelipySrdyhdistelmidn sivuttainen kallistus eli kei-
nunta alheuttaa sen vidntdputkielimen ja sivuhammaspydrin kiertymisen,
mikd pyOrittdd kidyttdpydriid, mikid vuorostaan aiheuttaa vastakkaisen
sivupydrédn, sen viintdputken ja nelipydridyhdistelmin kiertymisen vas-
takkaiseen suuntaan saman midirin suhteessa runkorakenteeseen. Yhteni
etuna ajoneuvossa, joka on varustettu edellid kuvatuilla ripustus-

Jja keinunnan valvontavilineill#d, on se, etti kun pydrid kidintyy ylos-
pdin pydridyhdistelmin sivuttaiskeinunnan jondosta, on olemassa suh-
teellinen yl&spiin siirtyminen vastaavalla lavayhdistelmin puolella.
Tdten samalla maksimikeinunnalla siten varustettu ajoneuvo voidaan
kiantdd 50 prosenttlia lihemmis pydrien huippua kuin ajoneuvolla,

joka el ole nidin varustettu,

Kuten on esitetty kuviossa 8, on differentiaalipydristén kotelo 90
asetelfavasti lukittu runkoyhdistelmidn 21 poikittaispalkkiin 40 hyd-
raulisella sylinteri- ja mintidyhdistelmdlld 98 sillid tavoin, ettd

runkoyhdistelmidn tasca voldaan valinnaisesti muuttaa. Runkoyhdistel-



md voitaisiin esimerkiksi haluttaessa asetella tasoon, kun ajoneuvoa

kdytetdin kaltevalla pinnalla sivuttain. Hydraulisia mdntd- ja sylin-
terividlineitd voldaan my®s kidyttidid kallistamaan runkoyhdistelmid dZrim-
midiseen kallistusasentoon, joka on pilrustuksissa esitetty pistekatko-

viivollla, kuorman kaatamista varten.

Ajoneuvon kiyttokoneisto alkaa moottorista 100, joka edullisesti on
asennettu runkorakenteen 322 takaosaan (ks. kuvio 1). Moninopeuksista
vaihteistoa 102, jossa on eteenpdin, vapaa ja taaksepidin asennot, on
kiytetty siirtimiidn teho pdikiyttdakselin 104 kautta, joka kulkee runko-
rakenteen alapuolella, taaemman vaihdelaatikon 50 (ks. kuvio 11)
sisddnmencelimeen 106, tdstid vaihdelaatikosta eteenpdin peridkkidisten
kiyttdakselien kautta etumaisecen vaihdelaatikkoon 51. On edullista,
ettd sisdidnmencelimen 106 akseli ja kaikki perikkiiset kayttdakselit
siitd eteenpdin osuvat kohdakkain keinunta-akselin kanssa ja pidetdidn
kohdakkain toistensa kanssa. Kuvatussa suoritusmuodossa nidmi perik-
kdiset kiyttoaksellt on pydritettivisti ja konsentrisesti tuettu viin-

tOputkielinten sisdidn.

Taaemman vaihdelaatikon 50 sisHinmenoelimen 106 toinen pdi on jousta-
vastl kytketty pdikdyttbakseliin 104 ja toinen pidid on integroidusti
kytketty koteloon 110 nelipydriyhdistelmin sisidisessd differentiaali-
pyOrédstdssid (ks. kuvio 11). Sivuhammaspydri 112 kohti differentiaali-
pyOrdstodn etupditd on kiilattu eteenpiin suunnatulle putkimaiselle
akselille 114, joka kantaa ensimmiisti sis#intulohammaspydrii 116 taaem
man vailhdelaatikon ensimmdisen asteen differentiaalin 120 kotelon 118
kiyttdmiseksi. Toinen sivupydrd 122 on kiilattu vasta-akselille 123,
joka suuntautuu eteenpiin lipi differentiaalipydridstdn kotelon 110
onton ristikappaleen 121 ja sitten lipi putkimaisen akselin 114 akseli-

kytkimeen 124 vaihdelaatikon 50 ulkopuolelle.

SisHintuloakseli 125 etumaista vaihdelaatikkeca varten saa tehon
vdlikédyttdakselista 126, joka on kytketty aksclin 125 ja cdelld mai-
nitun vasta-akselin 123 vdliin., Sisidinmenoakselin 125 keskiosalla

on «dyttOhammaspydrid 128 ctumaisen vaihdelaal ikon cnsimmiisen vaiheen
differentiaalin kotelon 130 kidyttidmiscksi. Tdmid kdyttShammaspyOri

on pydrivisti asennettu sisdidnmencaksclille ja sen etupiissi on saka-
rakytkinpinta 132, joka valinnaiscsti voidaan saattaa tartuntaan
silrrettdvin sakarakytkinelimen 134 kanssa, joka on kiilattu sis#din-

mencakselin etupdidhin. Siirrctiidvin elimen 1354 vastakkaisella puo-



lella on toinen sakarakytkinpinta 136 kiinnitetty vaihdelaatikon sisé-

seindin.

Tien ulkopuolella (maastossa) ajettaessa, kun tarvitaan kuljetustehoa
molemmissa nelipydridyhdistelmissd, siirrettdvd kytkinelin sijoitetaan
tartuntaan kytkinpinnan 132 kanssa etumaisen vailhdelaatikon kiyttd-
akselilla, mikid lukitsee sisdinmenocakselin ja kiyttdhammaspySriston
toisiinsa. Tdssd asennossa kdyttdlaitteisto sydttdid tehoa samalla
tavoin molempiin vaihdelaatikoihin taaemman vaihdelaatikon nelipy&ri-
vhdistelmdn sisdisen differentigalin kautta. Kun ajoneuvoa kiytetdin
tielld ja etupydridyhdistelmissi el tarvita kuljetustehoa ja suuremmat
nopeudet tulevat tdrkeimmiksi, siirrettivd kytkinelin voidaan sijoit-
taa tartuntaan vaihdelaatikon seindn kytkinpinnan 136 kanssa. Témi
lukitsee sisddntuloakselin 125 pydrimittoméksi samoin kuin kaikki edel-
tdvdt kdyttdkoneistokomponentit taaksepdin mukaanluettuna nelipydri-
vhdistelmsn sisdisen differentiaalin sivuhammaspydridn 122. Differen-
tiaalin yhden sivupydrin 122 lukitseminen aiheuttaa toisen sivupydrin
112 ja td114 kédytettyjen komponenttien pydrittdmisen niiden normaaliin
pydrintdnopeuteen nidhden kaksinkertaisella nopeudella, millid aikaansaa-
daan sopiva keino ajoneuvon eteenpidin-nopeuden kaksinkeritaistamiseksi.
Kun kédytttlaitteisto on siirretty tidhidn viimeksimainittuun tilaan,
irrotetaan etumaisen nelipydridyhdistelmin kdyttd ja tdmi nclipydri-

yhdistelmd tulee vapaasti pySriviksi.

Tarkasteltaessa kummankin nelipyérdyhdistelmin yksil®llisii kdytto-
laitteistoja ja aloitettaessa ensimmiisen vaiheen differentiasalista
120, perdkkiiset elementit sekd etumaisessa etti taaemmassa valhde-
laatikkokdytossd ovat identtiset ja ne selitetiidn padasiallisesti
liittyen taaempaan vailhdelaatikkoon 50, joka on kuvattu kuviossa 11.
Lyhyesti sanottuna ensimmiisen vaiheen differentiaali kiyttii paria
toisen vaiheen differentisalia, jotka vuorostaan kiyttH#vit kumpikin
kahta pydrii aikaansaadakseen tasapainoisen tehon jakaantumisen neli-
pydriayhdistelmidn neljdlle pydrdlle. Ensimmiisen vaiheen differentiaa-
1in 120 differentiaalikotelo 118 on asennettu piddakselille 140, jonka
padt on tuettu laakereilla 142, 143, jotka sijaitsevat vaihdelaatikon
vastakkaisissa pdissd. Sen sivu- ell ulostulohammaspydrdt 146, 147
on asennettu koaksiaalisille putkimaisille akseleille 148, 150,

Jotka vuorostaan on pydrividstl tuettu konsentrisesti pddakselin 140
kanssa. Sivuhammaspydridakseleihin kiinnitetyt kdyttShammaspydrit

151, 152 ovat hammastuncina ki#ytettyihin hammaspydriin 154, 155,



jotka vastaavasti on kiinnitetty toisen vaiheen differentiaalien 104,
165 differentiaalikoteloiden 160, 161 ympirille. Némi differentiaali-
kotelot on koaksiaalisestli ja pydritettividsti asennettu kohdakkaisille
sekundiddripidiakseleille 166, 167, jotka suuntautuvat sisiinpidin laa-
kereista 168, 169 vailhdelaatikon vastakkalisilta sivuilta keskelsesti
sijaitseviin laakereihin 170, 171, jotka on tuettu ulokeosalla 172
vaihdelaatikon keskiviivalla. Toisen vaiheen differentiaalil 164
vaihdelaatikon 50 etupdidssd vasemmalla kuviossa 11 jakaa tehon neli-
pyoriyhdistelmin kahteen etupydriddn samalla kun toisen vaiheen diffe-
rentiaali 165 vaihdelaatikon takapiidssi jakaa tehon nelipydridyhdistel-
mén kahdelle takapyodrdlle. Selityksen helpottamiseksi on etumalseen
differentiaaliin 164 liittyville kiyttdkomponenteille annettu paril-
liset viitenumerot ja taaempaan differentiaaliin 165 liittyville
kiyttokomponenteille on annettu pavrittomat viitenumerot. Molempien
differentiaalien 164, 165 ulkosivuilla olevat sivuhammaspydrit 174,
175 on kiilattu sekundididristen pid#Hakseleiden 166, 167 ulkopiihin.
Ndiden akseleiden sisHpidihin on kiilattu vastaavat lieridhammaspydrit
178, 179. Sivuhammaspydrien ja lieridhammaspydrien vilissid kummalla-
kin akselilla 166, 167 on molempien differentiaalien toiset eli si~
semmdt sivuhammaspydridt 180, 181, Ndissd sivuhammaspydrissid 180,

181 on sis#inpdin suunnatut napacsat 181, 183, jotka on konsentrisesti
ja pybritettdvisti asennettu vastaaville akseleille 166, 167 ja

Jjoiden sisimpiin pdihin on kiilattu lierithammaspydridt 186, 187.

Kuten parhaiten ndhdddn kuviosta 12, kaksi parillisilla viitenumeroil-
la merkittyd nammaspydridid 166, 178, joita kaytetddn toisen vaiheen
differentiaalilla 164, vaihdelaatikon etumaisessa puolikkaassa,
kdyttdvit lierithammaspydrii 190, 192 nelipydridyhdistelmidn vasenta

ja olkeata elupydrii varten. Samalla tavoin kaksi parittomilla viite-
numeroilla merkittyd hammaspydrdd 179, 187, joita kiytetdin toisen vai-
heen differentiaalilla 165, joka sijaitsec vaihdelaatikon taaemmasca
puolikkaassa, kiyttdvit vastaavasti lierifhammaspydrid 197, 199 va-
senta ja olkeata takapydrii varten. HammaspyOSridston ndmi viimeksi-
mainitut neljid hammaspyordd 190, 192, 197, 199 on kiinnitetty pydri-

tettdville ulostuloakseleille 200, 202, 207, 209 vaihdelaatikossa.

Jokainen neljdstd ulostuloaksellsta on joustavasti kytketty ulkopuo-
liseen kéyttSakseliin 210 vaklionopeuslliitoksella 212. Suoraku.ma-
kdyttomekanismi 214 on kytxetty kunkin ulkopuolisen akselin ulkopif-

hén kiilatulla unliversaaliliitoksella 216 (ks. kuviot 4 ja 3). Kuta-
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kin pydridi kiytetdidn akselilla 218, joka poikittaisesti ulkonee suo-
rakulmakiytostd. Timin mukaisestl tulee tasapalnoitettu kdyttodteho
sybtetyksi jokaiseen neljédstd pydridsti sekd etumaisessa ettd taaem-

massa nelipydrdyhdistelmissi.

Luistamattomat eli lukitut kAyttdvdlineet on sazatu aikaan lukitse-
malla kaikki differentizalit, kun kuljetusolosuhteet pydrien ja maa-
perdn vdlilld ovat sellaiset, ettid yksi pydristd irtoaa kuljetusyhtey-
desti maahan ja alkaa pybriid suhteellisen vapaasti. N&ihin lukitta-
viin kidyttdvilineisiin kuuluu sarja hydraulisesti kiytettivii kytki-
mid, jotka lukitsevat kunkin differentisalin kolmesta elementisti
ainakin kaksi toisiinsa tdten eliminoiden differentiaalien ulostulo-
akselelden vdligen suhteellisen pydrinndn., Periaatteellisesti kuuluu
kuhunkin kytkimeen sarja rengasmaisia kytkinlevyjd, joista puolet on
kiilattu yhteen differentiaalielimeen Jja toisget kiekot toiseen diffe-
rentiaalielimeen. Vapaasti pydrivdssid asennossa ndmi kytkinlevyt ovat
hieman hieman irtil toisistaan ja ne pakotetaan kiintedin luistamatto-
maan kosketukseen toistensa kanssa hydraulisesti kdytetylli rengas-
malsella mdnnd114. Kytkin 220 kuvion 11 vaihdelaatikon vasemmassa yla-
ozassa pystyy lukitsemaan yhteen nelipyodriyhdistelmin sisédisen diffe-
rentiaalin kaksi ulostuloakselia 114, 125, jotka sybttdvidt tehoa
taaempaan ja etumaiseen nelipydridyhdistelmiddn. Vuorottaiset kytkin-
levyt 221 on kiilattu rumpuun 223, joka vuorostaan on kiilattu akseliin
114, joka kédyttdd taaemman vaihdelaatikon sisddntulohammaspydridd 116.
Kytkimen levyjen 226 toinen puolikas on kiilattu sisdrumpuun 228,

Joka on kiinnitetty ulostuloakseliin 123, joka siirt#4 tehon etumai-
sen nelipydridyhdistelmidn sisiintulohammaspybriin. Rengasmainen minti
250 on rengasmaisessa sylinterissi 232 sisdrummun 228 otsaosassa.
Hydraulisen jdrjestelmin aktivoiva johto 23U on yhteydessi sylinteriin

vaihdelaatikon seinfdssid olevan aukon 236 kautta.

Ensimmdisen vaiheen differentiaali 123 on varustettu kaksoiskytkimelli
237, 258, joilla on samanlainen konstruktio ja joiden tehtdvinid on
lukita molemmat ulostuloakselit 148, 150 differentisalikoleloon 118.
Toiminnallisesti tarvitaan vain yksi kytkin aikaansaamaan lukitus,
mutta tdssd on kdytetty kahta kytkintd tasapainoittamaan dynaamiset
fuormat ja alkaansaamaan suurenncttu kytkinkapasiteeti. Rengasmaliset
hydrauliset minndt 241, 242 ovat rengasmaisissa sylintereissi molem-
milla puolilla sisddntulohammaspydrid 151, 152, jotka kAyttiviat toisen

vaiheen differentiaalien 164, 165 differcntiaalikoteloita 160, 161.
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Vuorottaiset kytkinlevyt 245, 246 on kiilattu n#iden sis8dnmenohammas-
pydrien napoihin samalla kun jiljellioleva puoli kytkinlevyisté 247,
248 on kiilattu sisdpintoihin rumpuosassa 249, 250, jotka suuntautuvat

ulospidin differentiaalikotelon 118 sivuista.

Kummassakin toisen vaiheen differentiaalissa on kytkin 252 tal 253,
joilssa vuorottaiset kytkinlevyt 254 tal 255 on vastaavasti kiilattu
rumpuelimeh 258 tal 259 sisidpintaan, jotka on kiinnitetty p&dakseliin
166 tai 167. Toinen puoli kytkinlevyistd 260 tai 261 on kiilattu ulko-
pintaan rumpuelimissd 264 tai 265, jotka on integroidusti kytketty
differentiaalikoteloihin 164 tai 165. Kaikki kytkimet aktivoidaan

samanaikaisesti samalla hydraulisella JjArjestelmidlli.

Ohjausjdrjestelmid, joka osittain on kuvattu kuvioissa 15-18, antaa
lisdtyn mandveerattavuuden ajoneuvolle ja tdten parantaa sen kdytettid-
vyyttd. Periaatteessa on kuvatulla ohjausjérjestelmdlld vihint&&n
kaksi toiminnallista tapaa, toinen on tavanomainen Ackerman-ohjaustapa
ja toinen on viistokulkutapa. Koska komponentit ja toiminnalliset piir-
teet ovat samat etumaiselle ja taaemmalle nelipydrdyhdistelmidlle,
voidaan ohjausjédrjestelmidn tidydellinen ymmidrtiminen saavuttaa vain
yhden alajidrjestelmin, nimittdin taaemman nelipydridyhdistelmidn 26 ala-

jirjestelmdn 270 yksityiskohtaisella selitykselli.

Kukin taaemman nelipySridyhdistelmidn 26 pydristd on ohjattavasti yh=~
distetty asianomaisen vaappuvivun 52, 53 piihin pallonivelelld 272,
Joka on suunniteltu k#ytetiyjid pydrid varten (ks. kuvio 6). Kuhunkin
pydrddn on pallonivelen viereen jiykdsti kiinnitetty ohjausvarsi

274 (ks. kuviot 1%-18). Lineaarinen toimielin, kuten esimerkiksi
hydraulinen sylinteri 275 ja mdntd 276 on yhdistetty ohjausvarteen
274 ja pydrin ripustusjérjestelmin vierciseen osaan 277, niin ettd
minndn suhteellinen liike jompaan kumpaan suuntaan Keski- ell neutraa-
liasennosta alheuttaa pydrin vastaavan kiddntdliikkeen oikealle tai
vasemmalle. Taipuisat hydrauliset Johdot 278, 279 kulkevat kunkin
sylinterin 275 vastakkalsista pdistd keskelsesti sijaitseviin ohjaus-
venttiileihin 280, joita kantaa ohjauslevy 282. Ohjausventtiilit 280
ovat cdullisestl keskelld suljettuja, kolmiasentoisia, nelitie-, kes-
kelle esijdnnitettyjd venttiilejd, jotka on painejohdolla 284 kytket-
ty painekokoojajohtoon 286 ja paluujohdclla 285 keskeisen hydraulisen
akkumulaattorijdrjestelmin s411168n (ks. kuvieo 18). Venttiilit on
tuettu rinnakkaisina pareina pitkin levyn 282 vastakkaisia sivuja

neljidn suunnikasvipuvarren 290, 291, 292, 293 avulla, Jjotka on kidin-
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tyvdsti yhdistetty vastaavilla tapeilla 300, 301, 302, 303, jotka si-
jailtsevat 1lihelld levyn 282 nelj#di nurkkaa. Kaksi vipuvartta 290,
291 ldhellid levyn takapdidtid on kulmavipuvarsia, jolden viereisten
haarojen vapaat p#Hit on yhdistetty toisiinsa sidetangolla 304. Nii-
den kulmavipuvarsien 290, 291 muut haarat ulkonevat poikittaissuun-
nassa ohjauslevyn 282 asianomaisista sivuista. Kummassakin niistid
poikittaisista haaroista on k#intdtapeilla kiinnitettynid kahden vas-
takkaisesti sijaitsevan ohjausventtiilin 280 runkojen (body) takapiit.
Venttiilirunkojen etupdit on samalla tavoin tapeilla kiinnitetty
asianomaisiin vipuvarsiin 292, 293, jotka sijaltsevat ohjauslevyn 282
etupdidssid. Suunnikas on muodostettu levyn kullekin sivulle venttili-

lirungoista ja ndihin kytketyistid vipuvarsiosista.

Kummankin venttiiliparin ulommat venttiilit ovat suuremman viAlin pdds=-
sd viputapeista kuin sisemmit venttiilit. Seurauksena tdsti ulommat
venttiilit liikkuvat suuremman vidlin kuin sisemmit venttiilit, kun vipu:
Ja k&innetddn niiden kAdntdtappien ympidri. Tidmid alheuttaa sen, ettd
ulommilla venttiileilld ohjatut pydrit kiintyviat enemmin kuin sisim-
milld venttiileilld ohjatut. Taaemman nelipy®ridyhdistelmin ulommat
venttiilit ohjaavat taaempaa py®drédparia kun taas etumaisen nelipydri-
vhdistelmidn ulommat venttiilit ohjaavat etumaista pyOridparia, Jittden
loput kaksl pydridparia kunkin alijirjestelmin sisimpien venttiilien
ohjattaviksi. On edullista, ettd ulompien ja sisempien venttiilien
suhteellinen v&li ja etdisyys sisimmistid venttiileistd niiden tappei-
hin alijdrjestelmissd on valittu siten, ettd Ackerman-ohjaus saavu-
tetaan, so. kautta koko kddntdalueen kunkin pydridn taso pysyy olennai-
sestl kohtisuorassa sen vastaavaa siddettd kohtaan, joka on piirretty
vhteisestd pisteestd, joka sijaitsee linjalla, joka on kohtisuocrassa
ajoneuvon pituusakselia vastaan ja kulkee ajoneuvon keskustan kautta.
Kuvatussa ajoneuvossa maksimaalinen kdidntdkulma ajoneuvon etu- ja
takapdissd olevilla pydrépareilla on likimain 24-30° ja kahdelle

keskells sijaitsevalle pydriparille noin 9~11° (ks. kuvio 16).

Yksl vipuvarsista levyn 282 etupiissi, esimerkiksi vipuvarsi 293,

on jatkettu sisddnpdin sen k#ddntdtapista 303 kohtaan runkorakenteen

32 pitkittédisen keskiviivan yldpuolella, missd se on yhdistetty lineaa-
risen toimielimen 308 edestakalsin liikutettavaan tankoon %06. Tdmin
toimielinvarren runko on kiinnitetty ohjauslevyyn 282. Tangon 306
liikuttaminen jompaan kumpaan suuntaan sen neutraalista asennosta

alheuttaa sen, cttid tolsiinsa kytketyt vipuvarret ja ohjausventtiili-
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rungot liikkuvat vastaavasti yhdenmukaisesti. Koska ohjausventtiilien

280 venttiilisyddmet (spocol) on riippumattomasti, push-pull-kaapeli-
vdlineilld 310 kytketty pydrien 274 ohjausvarsiin, ne eividt aluksi
liiku venttiilirunkojen mukana. Niiden liike on riippuvainen ohjaus-
varsien liikkeestd siten, ettd kun ohjausliike on aloitettu, sydimet
tulevat suhteellisesti siirretyiksi niiden sulkevasta keskiasennosta.
Paineinen hydraulinen neste virtaa silloin venttiilien kautta ohjaus-
sylintereihin 276 ja jatkaa virtaamista siihen saakka kunnes pydrit
ovat kdidntyneet riittdvisti aiheuttaakseen sen ftakaisinkytkennin,
ettd push-pull-kaapeli 310 palauttaa venttiilisyddmet takaisin niiden

keskelseen sulkuasentoon venttiilirungoissa.

Viistokulkuun ohjauskyky on yksinkertaisesti toteutettu siirrettdvisti
asentamalla ohjaustavan ohjauslevy 282 kahdelle rinnakkaiselle kisko-
elimelle 312, jotka ulottuvat pitkin runkorakenteen sivuja. Lineaa-
rista toimilaitetta 314, joka on asennettu runkorakenteelle 32, kiy-
ﬁetaan sijoittamaan kulkutavan ohjauslevy sellaiseen asentoon kisko-
elimilld, joka vastaa haluttua viistoa kulkukulmaa. Kuviossa 17 on
kulkutavan ohjauslevy 282 sijoitettu maksimaaliseen oikeaan viisto-
kulkuasentoon. Normaaleissa olosuhteissa kulkutavan ohjauslevy on
keskeitettynd taaemman eli oikean viistoasennon, joka on esitetty
kuviossa ja etupuolisen eli vasemman viistoasennon vilissid. Jaksot-
taisesti siirtdmill¥ levyid Hiriasennosta toiseen samalla kun ajoneuvo
pannaan kulkemaan edestakaisin, voidaan ajoneuvoa siirt#i poikittais=
suunnassa. Ndmi viistot tai polkittaiset liikkeet ovat erityisen tidr-
keitd, kun ajoneuvo ylitt#i aluetta, jolla maaperi menettii kantoky-
kynsd sen Jdlkeen kun kuormitetut pydridt ovat ylittineet sen rajoite-
tun Lukumddrdn kertoja. Viistossa kulkutavassa takapy®drit kulkevat
pitkin tuoreita alueita edelldkulkevien pyérien kulkutien vierts

pitkin.

Vaikka keksintd edellid on selitetty lijttyen kulkevaan ajoneuvoon
olennailsesti tHysipituisten tukkien kuljettamiseksl, on ymmirretiivi,
ettd ajoneuvon runkoa voidaan kiyttdi moniin muihin tarkoituksiin,
erityisesti sellaisiin, joissa tarvitaan hyvéad liikkuvuutta tien ulko-
puolella. Tdmidn mukaisesti ei ole tarkoitettu selityksellid rajoittaa
keksint&d, vaan keksintd on pidasiallisesti midritelty ja rajoitettu

oheisissa patenttivastimuksissa.



Patenttivaatimukset

1. Itsekulkeva ajoneuvo tietdnti maastca varten, Jjossa on pitkin-
omalnen, ajoneuvon pituussuuntainen pidirunko (32) ja kaksi koteloa
(50), Jjotka ovat vdlimatkan p#ddssid tolsistaan ajoneuvon pituussuun-
nassa ja Jjotka sisidltidvit runko-osaan kiinnitettyjid, siihen ndhden
sivulla olevia voimansiirtoelimid, t unne t t u siitd, ettid kum-
mankin kotelon (50) voimansiirtoelimet kdyttdvdt laajasti liikku-
via sd&tOmekanismeja kahden neljin pydrin (58, 59) ryhmin kunkin
pydrin kidyttimiseksi erikseen, ja ettd kukin sdHtOmekanismi kHsit-
tad:

a) keskiselld aukolla varustetun tukirungon (46), joka ympardi
voimansiirtokoteloa (50) ja jossa on vastakkaisesti sivuittain ul-
konevat varsiosat (48, 49), elimet (28, 94, 95) tukirungon (46)
keskiosan sditdmiseksi kiertyvisti ja sivuittaisesti pdidrungon (32)
suhteen, sen liikuttelemiseksi vaakasuoran kiertoakselin (104) ym-
pdri, joka on yhdensuuntainen piirungon (32) kanssa Jja sijaitsee
sen alapuolella, mink4 ohessa tukirungon (46) varsiosat (48, L4g)
ovat vapaasti liikuteltavia yhdessid pHirungon (32) kanssa, mutta
poikittalsessa pystysuorassa tasossa vastakkaisesti piirungon suh-
teen,

b) parin liikuteltavia palkkeja (52, 53), joiden keskiosat on
kiinnitetty kiertyvisti tukirungon (46) wvarsiosiin (48, L9) palk-
kien liikuttelemiseksi pystysuorissa, kiertoakselin (104) kanssa
yhdensuuntaisissa tasoissa,

c) pyorin (58, 59), joka on tartunnassa maahan ja joka on oh-
jattavasti ja kiertyvidstl asennettu kullekin liikuteltavissa ole-
valle palkille (52, 53%), ja

d) voimansiirtolaitteet (esim. 190, 210, 216, 214), jotka jatl-
kuvasti kytkevdt jokaisen py6ristd (58, 59) kotelossa (50) oleviin

voimansiirtoelimiin (esim. 186).

2. Vaatimuksen 1 mukainen ajoneuvo, t unn e t t u kahdesta
vdidntdmomenttiputkesta (94, 95), jotka ulottuvai eteenpiin ja taak-
sepdin kummastakin tukirungosta (46) ja jotka on jAykdsti kiinni-
tetty molempiin tukirunkoihin (46) kiertoakselin (104) kanssa sama-
akselisestl, Ja tasauspydristdstid, joka yhdistidi vidintomomentti-
putkien (94, 95) pHi#t Jja pHirungon (32) tolsiinsa piairungon kier-
timiscksi kiertoakselin (104) ympiri suhtcessa viintdmementin kier-
toakselin ympédri fapahluvan jokaisen kicrtymisen muutokseen, minki

ohezsa pidirunko (32) ascttuu kierteaksclin (104) suhtcen ascmaun,
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Joka sijaitsee tukirunkojen (U6) asemien vilissi.

3. Vaatimuksen 2 mukainen ajoneuvo, t unne t t u siitd, ctti
py6rivit voimansiirtoakselit (126), jotka yhdistidvit koteloissa
(50) olevat voimansiirtoelimet, on sovitettu viiAntdmomenttiputkien

(9“, 95) sisdin.

b, Vaatimuksen 2 mukainen ajoneuvo, t un ne t t u vidlielimes-
td (98), Joka yhdistdd tasauspydridstén (82, 84, 86, 90) ja piHiArun-
gon (32) tidmin tasapainoaseman valinnaisesti sddtdAmiseksi sen kiep-

toliikkeess# kiertoakselin (104) ympiri.

5. Vaatimuksen 1 mukainen ajoneuvo, t unne t t u siiti,
ettd liikuteltavat palkit (52, 53) ovat vaakasuorassa tasossa

W:n muotoiset.
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