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Keksint® koskee laitetta nosturin puomikdytdén ohjaamiseksi,
joka laite kdsittdd kdsiohjatun asetusarvon asetuselimen, joka on
liitetty nosturin puomikdytén toimielimeen, etenkin nosturin hydrau-
lisen puomikdytdn sdhkdisesti ohjattavaan kuristuselimeen, jolloin
nosturin puomikdytttd varten on jdrjestetty puomin hetkellisen kuor-
mituksen, so. kuorman aiheuttavan momentin, mittaava ja ennalta maE-
rdtty maksimikuormitus saavutettaessa puomin liikkeen estdvd valvonta-
laite.

Erddssd mainitun laisessa, kdytdnn&ssd tunnetussa laitteessa
on kdsiohjattu asetusarvon asetuselin eli sdddin liitetty suoraan
nosturin puomikdytdn toimielimeen valvontalaitteen siitd riippumatta
vaikuttaessa toiseen, kytkimen muodossa olevaan toimielimeen. Tarkem-
min sanoen td118in on kyseessd nosturin hydraulinen puomikdyttd puo-
min kdédntdmiseksi pystytasossa. Valvontalaite mittaa puomin hetkelli-

sen kuormituksen ottamalla selville puomin tukisylinterissd vallitseva
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paineolotila ja muuttaa tdmdn hetkelliseen kuormitukseen verrannol-
liseksi s&hkOiseksi signaaliksi, jota vertaavassa elimessd verra-
taan ennalta middrdttyd, nosturin puomin kulloisestakin asennosta
riippuvaa maksimikuormitusta vastaavaan sdhkdiseen signaaliin. Tdmdn
tunnetun laitteen epdkohtana on pidettdvd sitd, ettd nosturinajajan
mielivallassa on, kdyttddkd hdn nosturin puomikdyttd asetusarvon
asetuselimen avulla varoen tai repien. Jos jokaisessa kdyttdtilan-
teessa halutaan ehdottoman varmasti estdd suurimman sallitun kuormi-
tuksen ylitys, tdytyisi valvontalaitteeseen ennalta sydtetyn maksimi-
kuormituksen mukaan pysdyttdd nosturin puomi tilanteessa, jossa
suurimmat kuormituskasvut esiintyvdt. Tdm& tilanne on olemassa sil-
loin, kun nosturinkuljettaja kytkee lepotilassa olevan puomikdytdn
kuormituksen kasvun suunnassa maksimitehoon, minkd jdlkeen valvonta-
laite reagoi vdlittomdsti ja kytkee nosturin puomikdytdn pois toi-
minnasta toisen toimielimen avulla, koska kuormituksen kasvu on
td116in suurimmillaan.

Koska valvontalaitteen vastaava asetus johtaisi rajoitukseen,
joka ei edusta nosturin tydkykyd, tdstd selviydytddn kdytdnndssd si-
ten, ettd valvontalaitteella mddrdtddn ennakolta suurempi maksimi-
kuormitus, nosturinajajalle annetaan valvontalaitteen avulla maksi-
mikuormitusta ldhestyttdessd akustinen tai optinen esivaroitussignaa-
11 ja luotetaan siihen, ettd nosturinajaja esivaroitussignaalin
esiintyessd asetusarvon asetuselimen ohjauksen suhteen noudattaa
rajoituksia. Tdmd luottamus ei kuitenkaan kdytdnndssd ole aina osoit-
tautunut oikeutetuksi.

Keksinnén tehtdvdnd on edelleenkehittdd edelld mainitun
tyyppinen nosturin puomikdytdn ohjauslaite sellaiseksi, ettd silloin-
kin, kun ennalta mddrdtty maksimikuormitus on ldhelld suurinta sal-
littua kuormitusta, ei voi esiintyd nosturin puomin ylikuormitusta.

Keksinndn olemus on siind, ettd jatkuvasti ja monitoimisest}”
hetkelliskuormituksen,Oéaméérén‘ja ennalta mddrdtyn maksimikug;%;-
tuksen”mukana muuttuvan ldhtdsignaalin antamista varten suunniteltu
valvontalaite ja asetusarvon asetuselin on liitdntdelimen kautta
liitetty nosturin puomikdytdn toimielimeen. Keksinndn mukaan on siis
valvontalaite sisdllytetty asetusarvon asetuselimen kdsittdvddn puo-
mikdytdén ohjausketjuun siten, ettd asetusarvon asetuselimen ennalta

mddrddmdédn nosturin puomikdytdn suorituskykyyn vaikutetaan hetkel-
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lisestd kuormituksesta riippuen niin, ettd nosturin puomin liiket-
td automaattisesti kuormituksen suuretessa hidastetaan ja kuormituk-
sen pienetessd nopeutetaan ja maksimikuormitusta ldhestyttdessd
jatkuvasti viedddn nollaa kohti.

Keksinn®lld saavutetuiksi eduiksi on katsottava, ettd valvonta-
laitteella voidaan maksimikuormitukseksi kdytdnndssd ennalta mddrdtd
kulloinkin suurin sallittu kuormitus, niin ettd mahdollistetaan nos-
turin suorituskyvyn optimi hyvdksikdyttd. Lisdksi estetddn kuormi-
tuksesta riippuvan nosturin puomikdytdn ohjauksen johdosta@;&pﬁ%ﬁﬁﬁﬁﬁ
puomin nykdysliikkeet, mikd johtaa sddstdvddn ja elinikdd pidentdvdidn
kdyttdtapaan.

Muiden sovellutusmuotojen osalta keksint® antaa useita mahdol-
lisuuksia. Niinpd keksinndn mukaisen laitteen erddssd preferoidussa
muodossa asetusarvon asetuselin 1. sdddin muodostuu potentiometristd,
jonka liukukosketin on varustettu kddnnettdvdlld kdsiohjausvivulla,
ja liitdntdelin muodostuu samoin potentiometristd, jonka liukukoske-
tin on kuitenkin varustettu valvontalaitteen ldht&signaalin ohjaa-
malla servomoottorilla. T&113in esiintyy erikoisen yksinkertaiset
olosuhteet, kun liit&dntdelin on jdnnitteenjakajakytkenndlld liitetty
nosturin puomikdytdn toimielimeen.

Kaikkea tdtd selitetddn ldhemmin seuraavassa suoritusesimerkin
esittdvédn piirustuksen avulla, jossa

kuvio 1 esittdd kaaviollisesti nosturin puomikdyttdd keksinndn
mukaisella ohjauslaitteella varustettuna ja

kuvio 2 esittdd osakytkentdkaavion kuvion 1 mukaisesta ohjaus-
laitteesta.

Kuvioissa esitettyd laitetta kdytetddn nosturin hydraulisen
puomikdytén ohjaukseen, joka kdyttd voisi ki&&ntdd suoritusesimerkissi
esittdmdténtd nosturin puomia. Nosturin puomikdyt&ssd on tdtd tarkoi-
tusta varten puomin kaksitoiminen tukisylinteri 1, jonka molemmat
hydraulijohdot on liitetty s&dhk®isesti ohjatun 4/3 venttiilin (suun-
taventtiili) 4 ulostuloihin. 4/3 gsyuntaventtiilin sisddnmenot on
kKumpikin omalla hydraulijohdollaan 5 ja 6 liitetty hydraulinestesdi-
1i66n 7, jolloin toiseen ndistd hydraulijohdoista, nimittdin johtoon 5
on yhdistetty hydraulipumppu 8. Hydraulipumpulla 8 varustettuun

hydraulijohtoon 5 on pumpun 8 Jja 4/3 suuntaventtiilin 4 v&liin



liitetty hydrauliohitusjohto 9, joka on nosturin puomikdytdn toimi-
elimen 10 toimivan, Jjatkuvasti liikutettavan, sdhkdisesti ohjatun
kuristusventtiilin vdlitykselld johdettu takaisin hydraulinestesdi-
1166n 7. Hydraulipumpulla 8 varustettu hydraulijohto 5 on pumpun 8

ja 4/3 venttiilin vdliltd lisdksi liitetty ylipaineventtiilin
(vastaventtiili) 11 kautta toiseen, hydraulinestesdili®®n 7 johtavaan
hydraulijohtoon 6. Jos 4/3 suuntaventtiili 4 sijaitsee keskisessd
alku- ja nolla-asennossa, jossa kaikki nelj&d hydraulijohtoa 2, 3,

5, 6 on erotettu toisistaan, hydraulipumpun 8 hydraulinestesdilids-
td 7 kuljettama hydraulineste kuljetetaan ylipaineventtiilin 11 ja
hydraulijohdon 6 kautta takaisin hydraulinestes&ilidén 7. Jos 4/3
suuntaventtiili 4 sijaitsee jommassakummassa toiminta-asennossa,
joissa hydraulipumpulla 8 varustettu hydraulijohto 5 on liitetty
toisella molemmista puomin tukisylinteriin 1 johtavista hydraulijoh-
doista 2 ja 3 hydraulijohtoon 6, niin silloin painetaan hydrauli-
pumpun 8 kuljettama hydraulineste toiseen puomin tukisylinterin 1
kahdesta sylinterintilasta ja toisessa sylinterintilassa oleva hyd-
raulineste painetaan hydraulinestesdiliddn 7, jolloin ndin aikaansaa-
tu puomin tukisylinterin 1 liike k&&ntdd puomia jompaankumpaan suun-
taan. Jos ohitusjohdossa 9 oleva jatkuvasti siirrettdvd toimielin 10
(kuristusventtiili) siirretddn aukiasentoon, niin suureneva osuus
hydraulimpupun 8 kuljettamasta hydraulinesteestd virtaa ohitusjoh-
don 9 kautta takaisin hydraulinestesdilidén 7, mink& johdosta puomin
tukisylinterin 1 siirto ja siten puomin k&&ntymisliike hidastuu. Toi-
saalta toimielintd 10 (kuristusventtiili) siirrettdessd sulkuasentoon
nosturin puomin k&dntdliike nopeutuu.

Laite nosturin puomikdytdn ohjaamiseksi muodostuu pdsasiassa,
kuten kuvio 1 esittdd, ensiksikin kdsiohjauksisesta asetusarvon
asetuselimestd 12, joka on liitetty nosturin puomikidyt®dn toimieli-
meen 10, so. ohitusjohdossa 9 olevaan kuristusventtiiliin. Nosturin
puomikdyttd&d varten on lisdksi jdrjestetty valvontalaite 13, joka
mittaa nosturin puomin hetkellisen kuormituksen ja ennalta midritty
maksimikuormitus saavutettaessa estdd nosturin puomin ko. liikkeen.

Keksinnén mukaan valvontalaitteelle 13 on jdrjestetty tehtd-

vdksi ldhettdd jatkuvasti ja monitoimisesti hetkellisen kuormituksen

{bsaﬁééraﬁ;ja maksimikuormitqksen&mukana muuttuva ldhtdsignaali ja
yhdessd asetusarvon sddtimen 12 kanssa 1liittyd liitdntdelimen 14

kautta nosturin puomikdytdn toimielimeen 10.
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Valvontalaite mittaa nosturin puomin hetkellisen kuormituksen,
kuten esim. kuviossa 1 on esitetty, ottamalla selville paineolotila
puomin tukisylinterissd 1 ja muuttamalla se hetkellisestd kuormituk-
sesta riippuvaksi sdhkdiseksi signaaliksi, Jjoka sen jdlkeen osamdéd-
rdasteessa muunnetaan ldhtdsignaaliksi, joka jatkuvastl ja @QEQFQ§£_
sestl muuttuu hetkelllsen kuormltuksen osamaarag,]a maksimikuormituk-
sen’ mukana ja edulllsestl on verrannolllnen“malnlttuun osamddrdan.
Ammattimies voi helposti hankkia tdllaisen valvontalaitteen, joten
sitd ei tarvinne ldhemmin selittdd&.

Asetusarvon sd8din 12 kdsittdd tdssd suoritusesimerkissd, kuten
kuvio 2 esittdd, liukuvastukseksi rakennetun potentiometrin 15, jonka
liukukosketin 16 on varustettu kddnnettdvdlld kdsiohjausvivulla 17.
Koska t&114 kdsiohjausvivulla 17 ohjataan samalla 4/3 suuntaventtii-
lid 4, so. kddnnetddn nosturin puomia sekd ylds~ ettd alaspdin, on
yhtddltd liukuvastus Jjaettu keskiselld eristykselld 18 osiin Jja
toisaalta kdsiohjausvipu 17 varustettu ohjausnokalla 19 (ks. kuvio-
ta 1). Kddnnettdessd kdsiohjausvipu 17 pois esitetystd lepoasennostaan
jossa liukuvastuksen liukukosketin 16 sijaitsee eristyksen 18 p&&lls,
ohjausnokka 19 kytkee nolla-asennossa olevan 4/3 suuntaventtiilin U4
koskettimien 20 kautta jompaankumpaan sen edelld kuvatuista toiminta-
asennocista, joissa tapahtuu puomin tukisylinterin 1 liike.

Kuten kuviossa 2 on yksityiskohtaisesti esitetty, keskeltd
eristykselld 18 jaettu asetusarvon sddtimen 12 liukuvastus 12 on va-
paista pdistddn A ja B liitetty Jjédnnitteenldhteen toiseen napaan.
Liitdntdelin 14 muodostuu sovellutusesimerkissd myds liukuvastukseksi
esitetystd potentiometristd 21, jonka liukukosketin 22 on varustettu
valvontalaitteen 13 ldhtdsignaalin ohjaamalla se&@omoottorilla 23.
Tamd liitdntdelin 14 on jdnnitteenjakajakytkenndlld liitetty nosturin
puomikdytdén toimielimeen 10 (kuristusventtiili). Tdtd varten on tdmdn
potentiometrin 21 vakion kokonaisvastuksen toinen vapaa pdd C 1lii-
tetty asetusarvon sddtimen 12 liukukoskettimeen 16 ja toizsp vapaa pad
D jdnnitteenldhteen toiseen napaan sekd toimielimen 10 (dristusvent-
tiili) kautta servomocottorin 23 ohjaamaan liitdntdelimen 14 liukukos-
kettimeen 22.

Selitetyn ohjauslaitteen toimintatapa ilmenee vaivatta kuvi-
oista. Tdtd varten oletetaan ensiksi, ettd liitdntdelimen 14 liuku-
koskettimeen 22 eivdt vaikuta sitd varten jdrjestetty servomootto-
ri 23 ja valvontalaite 13. Jos kdsiohjausvipua 17 kddnnetddn lepoasen-

nostaan nuolen 24 osoittamaan suuntaan, niin samalla ohjausnokka 19



saa alkaan 4/3 suuntaventtiilin siirtymisen keskisestd alkuasennos-
taan toiminta-asentoon, missd esim. tapahtuu nosturin puomin nostami-
nen. Samanaikalsestl asetusarvon sddtimen eli asetuselimen 12 liu-
kukosketin 16 liikkuu suunnassa B sijaitsevan liukuvastuksen osan
pddlle, minkd johdosta kytketddn jdnnitteenldhde, kuristusventtiilid
liikutetaan aukiasennostaan kiinniasennon suuntaan Jja nosturin puo-
min kohottaminen alkaa. Jos kdsiohjausvipua 17 liikutetaan pidemmdlle
nuolen 24 suuntaan, niin silloin pienennetddn liitdntdelimen 14 koko-
naisvastuksen kanssa sarjassa olevaa asetusarvon asetuselimen 12 vas-
tusta ja siten suurennetaan kuristusventtiiliin 10 vaikuttavaa jédnni-
tettd. Ndin liikutetaan kuristusventtiilid pidemmdlle kiinniasennon
suuntaan Jja siten nopeutetaan nosturin puomin nostoliikettd. Valvonta-
laitteen 13 ohjaama servomoottori 23 ohjaa puolestaan liitdntdeli-
men 14 liukukosketinta 22 siten, ettd tdmd kuormituksen kasvaessa
siirtyy vapaata pddtd D kohti ja siten pienentdd asetusarvon asetus-
elimelld 12 ennalta asetettua jdnnitettd, niin ettd kuristusventtiilid
avataan ja nosturin puomin nostoliikettd pienennetddn. Kun on saavu-
tettu maksimikuormitus, liitdntdelimen 14 liukukosketin 22 sijaitsee
vapaan pddn D ldheisyydessd; kuristusventtiili ei silloin kdytdn-
ndllisesti katsoen saa endd lainkaan jdnnitettd, ts. se sijaitsee
silloin enemmdn tai vdhemmdn aukiasennossa. Ohjauslaite toimii vas-
taavasti silloin, kun nosturin puomin laskemiseksi kdsiohjausvipua 17

kddnnetddn lepoasennostaan nuolen 24 suuntaa vastaan.



N

Patenttivaatimukset.

1. Laite nosturin puomikdytdn ohjaamiseksi, joka kdsittdd nos-
turin puomikdytdn toimielimeen - etenkin nosturin hydraulisesti kdy-
tetyn puomikdytdn sdhkdisesti ohjattavaan kuristusventtiiliin - liite-
tyn kdsiohjatun asetusarvon asetuselimen, jolloin nosturin puomi-
kdyttod varten on jdrjestetty puomin hetkellisen kuormituksen mittaa-
va ja ennalta mddrdtty maksimikuormitus saavutettaessa nosturin puo-
min vastaavan liikkeen estdvd valvontalaite, t unn e t t u

siitd, ettd jatkuvasti ja monotonisesti hetkellisen kuormituksen osa-

mddrdn ja maksimikuormituksen mukana muuttuvan ldhtdsignaalin anta-
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mista varten suunniteltu valvontalaite (13) ja asetusarvon asetus-

elin (12) on liitdntdelimen (14) kautta liitetty nosturin puomikdytdn
toimielimeen (10).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, t unn e t t u siitd,
ettd asetusarvon asetuselin (12) muodostuu potentiometristd (15),
jonka liukukosketin (16) on varustettu kddnnettdvdlld kdsiohjaus-
vivulla (17).

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen laite, t unne -t t u
siitd, ettd liitdntdelin (14) muodostuu potentiometristd (21), jonka
liukukosketin (22) on varustettu valvontalaitteen (13) 1&htdsignaalin
ohjaamalla servomoottorilla (23).

4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen laite, t unne t t u
siitd, ettd liitdntdelin (14) on jdnnitteenijakajakdytkenndlld liitet-

ty nosturin puomikdytén toimielimeen (10).



Patentkrav:
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1. Anordning for styrande av ett drivmaskiner/f5r en kranarm och
bestdende av ett med en instdllningsanordning f8r kranarmens drivmaskineri
- sirskilt med’%&ektrlskt manovrerad drosselventll\for—kraﬁafﬂeﬁs%hydrau—

AR
liskt mandvrerafsg drivmaskineri = forbundet manuellt manovrezfpart instdll-
ningsorgan for borvdrdet, varvid drivmaskineriet fOr kranarmen koordlnerats
med en Overvakningsanordning, som miter det momentana belastnlngsmomentet
P Ane A A
hos kranarmen och som vid uppnéende av ett péd fdrhand bestidmt maximalt be-
lastningsmoment forhindrar den motsvarande rdrelsen hos kranarmen, k & n -
AN NA
netecknad dirav, att overvaknlngsanordnlngen (13), som anordnats
fo%%Syglvande av en monotcnt med kvoten/pr’det momentana belastnlngsmomentet
Paa T e W e
ochzmax1ma1a belastningsmomentet foljande utgdngssignal, och instdllnings-
AN A A~ A-Q
organet (12) for borvardet/képplaﬁé till ipstd4llningsanordningen (10) for
kranarmens drivmaskineri via en kopplingsdel (14).

2, Anordning enligt patentkravet 1, k @&nnetecknad dirav,
att instdllningsorganet (12) for béiggrdet bestdr av en potentiometer (15),
vars slipkontakt (16) dr fdrsedd medf/’éngbart handtag (17) for manuell man-
gvrering.

3. Anordning enligt patentkravet 1 eller 2, k @& nnetecknad
didrav, att kopplingsdelen (14) bestdr av en potentiometer (21), vars slip-
kontakt (22) dr forsedd med en av utgdngssignalen frin &vervakningsanordningen
(13) mandvrerad servomotor (23).

4. Anordning enligt patentkravet 3, k E&nnete c knad dirav,

- R

o,

att kopplingsdelen (14) i i en spinningsdelarkopplingYforbundi+tst med ;Egzé}l—

s

nlngsanordnlngen (10) for kranarmens drivmaskineri.

N
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