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(57) Sammendrag

| én fremstilling representerer denne anordningen
et gripesystem for en tang, for & sammenfoye
rerforbindelser og skru rgrforbindelser fra
hverandre. Gripesystemet er koblet til tangens
dreiebord. Gripesystemet inkluderer en aktiv kjeve

0g to passive kjever som er montert pa dreiebordet.

De to passive kjevene skal helst veere montert i en
avstand pa under 120 grader fra hverandre og er
forbundet til dreiebordet ved et hengsel.
Gripesystemet er konstruert og tilpasset for a la
hver passive kjeve reagere med samme kraft som
gripekraften som péaferes av den aktive kjeven. | en
annen fremstilling innlemmer konstruksjonen en
mekanisk rotasjonslas for & lase eller frigjere
tangens dreiebord.
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KRYSSHENVISNING TIL RELATERTE SGKNADER

Denne sgknaden pastar a bli stgttet av patentsgknad med serienummer
60/554,077 som ble innlevert 17. mars 2004 og verserer ved det amerikanske
patentkontoret, og som i sin helhet danner en del av denne sgknaden ved denne
referansen.

Denne sgknaden danner en delvis fortsettelse av patentsgknad med serie-
nummer 10/794,792 som ble innlevert 5. mars 2004 og verserer ved det amerikan-
ske patentkontoret, og som (1) pastar a bli stettet av patentsgknad med serie-
nummer 60/452,270 som ble innlevert 5. mars 2004 og verserer ved det amerikan-
ske patentkontoret; (2) danner en delvis fortsettelse av patentnummer 10/048,353
som ble innlevert 11. juli 2002 og verserer ved det amerikanske patentkontoret,
naveerende patentnummer 6,745,646 i USA; og (3) danner en delvis fortsettelse
av patent med serienummer 10/146,599 som ble innlevert 15. mai 2002, som igjen
er en delvis fortsettelse av patentsgknad med serienummer 10/074,947, innlevert
12. februar 2002. Alle seknadene som det vises til ovenfor er innlemmet i sin hel-
het og danner en del av denne sgknaden ved denne referansen.

BAKGRUNNSOPPLYSNINGER FOR OPPFINNELSEN
1. Oppfinnelsens bruksomrade

Denne oppfinnelsen er relatert til metoder og mekanismer som brukes for &
sammenfaye rgrforbindelser og a skru rerforbindelser fra hverandre. Denne opp-
finnelsen er spesielt relatert til et gripesystem i en anordning som danner og fra-
kobler rgrforbindelser. Denne oppfinnelsen gjelder ogsa en mekanisk laseanord-
ning for et roterende dreiebord.

2. Relatert beskrivelse

Rar pa oljefeltene, f.eks. borergr og brennrgr er sammensatt i seksjoner
som holdes sammen i endene ved hjelp av gjengede koblinger. Det brukes vanlig-
vis maskindrevene verktgy for & sammenfgye ("danne”) eller fraskru ("frakoble”)
slike gjengede forbindelser, og det er utviklet maskindrevet verktay, f.eks. tangan-

ordninger for & skru rgrene sammen.
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Generelt sett inkluderer en tanganordning en motordrevet tang og en stotte-
tang. Krafttangen er forbundet med et mekanisk drev for & gripe og pafere dreie-
moment til det fgrste rgret for & rotere rgret. Stgttetangen er konstruert for a gripe
tak i det andre rgret mens rgrene kobles sammen/fra hverandre. Stgttetangen hol-
der vanligvis det andre rgret i en stasjonaer posisjon, og derved ferer dette til at
det oppstar en relativ rotasjon mellom det farste og det andre rgret. Stattetangen
er konstruert for & kunne tillate en viss radial eller aksial forskyvning mellom rgr-
ene for a tillate avvikelser i rgrenes utfgrelser under sammenfgyningen.

Krafttengene som brukes for & koble sammen rgr er generelt konstruert og
tilpasset for a kunne pafere rerene hensiktsmessig dreiemoment for a oppna riktig
gjengeforbindelse. Gjengene kan skades eller gdelegges nar de pafgres for stor
makt. Derfor er krafttengene vanligvis utstyrt med dreiemomentmaler for & forhin-
dre at gjengene blir pafgrt skade. | mange konstruksjoner drives de kraftdrevne
verktgyene med hydraulisk kraft.

Det er kjent at det brukes mange forskjellige gripesystemer som en tang. |
ett eksempel kan tangen bare ha én kraftkjeve. | et slikt system er den "aktive” kje-
ven en girdrevet hovedkjeve og den andre “passive” kjeven reagerer i mot kreftene
som virker pa den aktive kjeven. | enkelte tilfelle kan den passive kjeven bare rea-
gere med 50 % av gripekraften som pafgres av den aktive kjeven, slik det illustre-
res i figur 1. | denne situasjonen vil ikke lasten bli jevnt plassert mellom kjevene,
dvs. den aktive kjeven leverer 10 tonn, mens hver av de passive kjevene reagerer
med et trykk pa 5 tonn.

For @ kunne sammenfgye eller skru en rgrkobling i en rgrstreng fra hveran-
dre, ma det leveres dreiekraft over en stor vinkel uten a ha anledning til a ta seg
tid til frigjere grepet og gripe om rgret igjen. For enkelte kjevemonteringer blir rot-
orens dreiekraft tilfert den aktive kjeven ved hjelp av en rulle plassert pa baksiden
av den aktive kjeven. Nar et rgr med liten diameter behandles, kan den aktive kje-
ven rotere og bevirke at gripekraften forskyves og derved skade rgrets overflate.
Det er ogsa kjent at nar enkelte kjever arbeider under hgye dreiemomenter, kan
de ha en tendens til a stille seg pa skra og pafgre rgroverflatene ujevn belastning.
Nar slike kjevemonteringer stilles pa skra, vil bare en del av kjeven ha kontakt med
rgret og derved skade rgret og dessuten begrense dreiekraften som en kan pafere
roret, eller resultere i at det oppstar en feil i selve kjevemontasjen.
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Det eksisterer derfor et behov for et gripesystem som har en passiv kjeve
som er laget for & overfare en reaktiv kraft som er like stor som gripekraften som
pafgres av den aktive kjeven. Det er ogsa et behov for et forbedret gripesystem for
a overfore dreiekraft til rgret. Det er dessuten et behov for & unnga at dreiebordet
roterer nar det er apent.

US4442736(A) omtaler en kraftpipetang relatert til fremgangsmater og
mekanismer for 8 sammenfeye rerforbindelser og a skru rgrforbindelser fra

hverandre.

SAMMENFATNING AV OPPFINNELSEN
Denne oppfinnelsen er relatert til generelle metoder og mekanismer for be-

handling av rer. | én fremstilling har en tang et gripesystem som kobles til et dreie-
bord for a pafgre dreiekraft. Gripesystemet inkluder en aktiv kjeve og to passive
kjever montert i dreiebordet. Helst er avstanden mellom de to passive kjevene
mindre enn 120 grader og de er hengselmontert pa dreiebordet. Gripesystemet er
tilpasset og konstruert slik at hver passive kjeve kan reagere med samme gripe-
kraft som paferes av den aktive kjeven.

| en annen fremstilling inkluderer en gripeanordning et hus som mottar rgret
og som er utstyrt med flere gripeelementer montert i huset for & holde fast i rgret,
og der minst ett av gripeelementene er hengslet fast i huset.

| en annen fremstilling tilbys det en metode for rgrbehandling. Denne meto-
den bestar av a gi en gripeanordning flere gripeelementer koblet til et dreiebord,
der minst ett av gripeelementene er hengslet til dreiebordet. Ved a gripe roret pa-
farer gripeelementene rgret dreiekraft for a rotere rgret. | en annen fremstilling in-
kluderer metoden at dreiebordet er utstyrt med en laseenhet og har en laseanord-
ning for a bevege laseelementet fra en apen til en lukket posisjon. | en annen
fremstilling inkluderer laseanordningen et koblingselement som aktiverer laseele-
mentet og en aktuator for & bevege koblingselementet.

| en annen fremstilling tilbys det en anordning for rearbehandling. Denne
mekanismen inkluder et gripeelement som er utstyrt med et roterende element og
et laseelement for & lase dreiebordet. Mekanismen inkluderer ogsa en lasemeka-
nisme for dreiebordet som bestar av et koblingselement som aktiverer laseele-
mentet og en aktuator for & bevege laseelementet fra en apen til en lukket posi-
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sjon. | en annen fremstilling inkluderer mekanismen ogsa en tilfarer som er festet
til koblingselementet og er koblet til aktuatoren. | en enda en fremstilling beveger
den roterende aktuatoren koblingselementet og laseelement mellom apen og
lukket posisjon. | enda en annen fremstilling bestar koblingselementet av en

magnet.

KORT BESKRIVELSE AV TEGNINGENE
For & forsta egenskapene til denne oppfinnelsen som er presentert i det

foregaende mer detaljert, gir vi en mer detaljert beskrivelse av oppfinnelsen som
summeres i korthet ovenfor, ved a vise til referansene til fremstillingene som illu-
streres pa de vedlagte tegningene. Det skal dessuten bemerkes at de vedlagte
tegningene kun illustrerer typiske fremstillinger av denne oppfinnelsen og skal
derfor ikke begrense oppfinnelsens omfang, fordi oppfinnelsen kan vedga andre
og like effektive gjennomfaeringer.

Figur 1 viser et tanglignende gripesystem der de passive kjevene hver rea-
gerer med 50 % av den paferte kraften.

Figur 2 viser et gripesystem for en tang med hengslede passive kjever.

Figur 3 viser en skjematisk fremstilling av gripesystemet i figur 2.

Figur 4 viser et vaeskedrevet gripesystem.

Figur 5 viser en lasemekanisme for dreiebordet for a 1ase eller Igsne gripe-
systemet i figur 4.

Figur 6 viser dreiebordets lasemekanisme vist i figur 5 i ulast posisjon.

Figur 7 er en annen fremstilling av dreiebordets lasemekanisme i figur 5 i

ulast posisjon.

DETALJERT BESKRIVELSE AV PREFERERT FREMSTILLING
| én fremstilling er en tang utstyrt med et gripesystem som er koblet til et

dreiebord for pafgre bordet dreiemoment. Gripesystemet inkluderer en aktiv kjeve
0g to passive kjever montert innefor dreiebordets ytterkanter. De passive kjevene
er festet med hengsler pa dreiebordet. Det foretrekkes at avstanden mellom de to
passive kjevene er mindre enn 120 grader. Gripesystemet er konstruert og tilpas-
set for a kunne la hver passiv kjeve reagere med en kraft som er likeverdig med

gripekraften som paferes av den aktive kjeven.
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Figur 2 viser et eksempel pa en tang 100 som anvendes i behandlingen av
et rgr. Tangen 100 inkluderer et dreiebord 110 med en ringplattform 10 koblet til
en arm 15, 20 pa hver side. | den ene enden er hver arm 15, 20 hengslet til platt-
formdelen 10 ved hjelp av en leddet forbindelse 16, 21, og den andre enden kan
lases til den andre armen 15, 20 med en rotorlas 60. Nar den er last, dvs. lukket,
danner ringplattformen 10 og armene 15, 20 en apning 13 som rommer rgret 5
som skal holdes fast. Dessuten kan armene 15, 20 apnes ved a svinge ut, og der-
ved kan rgret 5 passere mellom armene 15, 20 og fgres inn i apningen 13. Eksem-
pler pa passende rgr inkluderer borergr, brennrer, féringsrer, rarledninger og an-
dre kjente rgrtyper som brukes nede i brgnnen. Hver arm 15, 20 kan kobles til en
kraftmekanisme som for eksempel et stempel tilpasset for a svinge armene 15, 20
mellom apen og lukket stilling.

Gripesystemet er koblet til innsiden av dreiebordet 110. | én fremstilling har
gripesystemet en aktiv kjeve 30 som er konstruert for a pafgre klemmekraft og to
passive kjever 35, 40 som er konstruert for & gi en reaktiv motkraft. Kjevenes kon-
taktoverflate 30 kan vaere utstyrt med et gripeelement 32 som tenner eller innsat-
ser for friksjonskontakt med rgret 5. | tillegg kan kjevene utstyres med mellomlegg
for kontakt med rgr av forskjellig diameter.

Slik det vises i figur 2 er den aktive kjeven 30 operativt koblet til ringplattfor-
men 10. | én fremstilling er den aktive kjeven 30 vaeskedrevet ved hjelp av en hyd-
raulisk sylinder 25. Den hydrauliske sylinderen 25 er i det minste delvis montert
innenfor dreiebordet 110 og kan aktueres for a bevege den aktive kjeven 30 radialt
inn eller ut i kontakt med rgret 5. | en annen fremstilling (ikke vist), drives den
aktive kjeven 30 ved hjelp av et girdrev som er koblet til ringplattformen 10. Nar
ringplattformen 10 roterer vil dette bevirke at den aktive kjeven 30 griper rgret 5.

Hver av de passive kjevene 35, 40 er koblet til en arm 15, 20. P& denne
maten kan de passive kjevene 35, 40 apnes og lukkes ved & aktivere armene 15,
20, og derved la de passive kjevene 35, 40 motta eller aktivere rgret 5 etter behov.
De passive kjevene 35, 40 er fortrinnsvis plassert i en avstand pa 120 grader eller
mindre fra hverandre og med lik avstand til den aktive kjeven 30. Forkant av de
passive kjevene 35, 40 er laget for a gripe rgret 5, mens bakkant er bevegelig og
montert pa hver sin arm 15, 20. De passive kjevene 35, 40 er konstruert for a
svinge i forhold til armene 15, 20 slik at de kan oppna maksimum kontakt med
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roret 5. Nar alle kjevene 30, 35, 40 holder rgret 5, vil hengslefestet la de passive
kjevene 35, 40 justere seg selv slik at de kan yte en reaktiv kraft som er lik gripe-
kraften som pafgres av den aktive kjeven 30. Fordi alle kjevene 30, 35, 40 presser
med samme kraft, vil kraften bli lagt pa jevnt fordelt. | én fremstilling vil kantene pa
de passive kjevene 35, 40 og pa motsatt side fra den aktive kjeven 30, veere i kon-
takt med hverandre mens kjevene 30, 35, 40 er i kontakt med rgret 5. Pa denne
maten kan de passive kjevene 35, 40 stgtte hverandre under aktiveringen.

| en fremstilling blir bevegelsene til kjevene 30, 35, 40 ledet av ledeelemen-
ter 50 montert mellom kjevene 30, 35, 40. Figur 2 viser et ledeelement 50 montert
pa hver side av den aktive kjeven 30 og festet til ringplattformen 10 pa dreiebordet
110. Nar kjevene 30, 35, 40 er i kontakt med rgret 5, er hvert ledeelement 50 i
kontakt med den aktive kjeven 30 og tilliggende passive kjeve 35, 40. Sidekanten
pa ledeelement 50 som er i kontakt med sin naerliggende passive kjeve 35, 40 skal
helst vaere konturformet for a tillate svingbevegelsene til de passive kjevene 35,
40. Dreiekraften fra dreiebordet 110 er overfert til kjievene 30, 35, 40 gijennom
ledeelementene 50. Nar dreiebordet 110 er lukket, statter kjevene 30, 35, 40 og
ledeelement 50 hverandre lateralt i en fullstendig 360 grader lukket sirkel, slik at
tilsvarende dreikraft fra dreiebordet 110 overfgres til rgret kun i en tangentiell ret-
ning. Den lukkede konstruksjonen laser kjevene 30, 35, 40 og ledeelementene 50
pa plass, og derved minimeres svingeffekten fra kjevene 30, 35, 40 og belastnin-
gen paferes jevnt til rgret 5.

Under bruk er armene 15, 20 ulast og apne for a kunne motta et rgr 5. Nar
armene 15, 20 er lukket, vil den aktive kjeven 30 skyves radialt i kontakt med rgret
5. Selv etter kontakten er etablert fortsetter den aktive kjeven 30 & presse reret 5
mot de to passive kjevene 35, 40 inntil rgret 5 holdes fullstendig fast i kjevene 30,
35, 40. | dette tilfellet vil de passive kjevene 35, 40 som bare griper delvis tak i
reret 5 under den fgrste kontakten med reret 5, justerer seg rundt hengslefestet pa
armene 15, 20 inntil maksimum kontakt oppnas. Fortrinnsvis justerer de passive
kjevene 35, 40 seg slik at den reaktive kraften er rettet mot midtpunktet i rgret 5,
som vist med kraftretningspilene F pa figur 3.

Deretter roteres dreiebordet 110 for a overfgre dreiekraften til kjevene 30,
35, 40 og for a rotere rgret 5. Dreiekraften overfgres til alle kjevene 30, 35, 40
gjennom ledeelementene 50. Kontakten mellom kjevene 30, 35, 40 og ledeele-
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mentene 50 som sammen danner en 360° lukket ring, reduserer eller eliminerer
svingeffekten fra kjevene 30, 35, 40. Pa denne maten lar gripesystemet de pas-
sive kjevene 35, 40 reagere med samme gripekraft som paferes av den aktive
kjeven 30.

| en annen fremstilling forhindrer en mekanisk rotasjonslas prematur roter-
ing av dreiebordet far det er lukket. Figur 4 viser et dreiebord 110 med et hydrau-
lisk drevet gripesystem. Dreiebordet 110 vises med en pamontert pumpe 101 og
tank 102. Pumpen leverer vaeske til motoren (ikke vist). Dreiebordet 110 har en
ringplattform 10 og to armer 15, 20. | lukket posisjon som vises, er de to armene
15, 20 Iast sammen. | én fremstilling er én arm 15 utstyrt med en rotorforlengelse
75 og den andre armen 20 inkluderer et tilsvarende rotorspor 70. Rotorforlengel-
sen 75 og rotorsporet 70 er utstyrt med hull slik at hullene kan motta en rotasjons-
las 60 nar dreiebordet 110 er lukket. Figur 4 viser rotasjonslasen 60 fert gjennom
hullene og derved lases dreiebordet 110 i lukket posisjon.

Figur 5 illustrerer et eksempel pa en mekanisk rotasjonslas 120 konstruert
for & bevege rotasjonslasen 60 inn og ut av hullene. Den mekaniske rotasjonsla-
sen 120 er plassert ved siden av rotasjonslasen 60 og er montert pa tanghuset
124. Den mekaniske rotasjonslasen 120 har en magnet 130 som er festet pa en
tilbringer 135 og en aktuator 140 for a bevege tilbringeren 135 langs to skaft 138.
Magneten 130 virker som et koblingselement for & holde gvre del av rotasjonsla-
sen 60 og for & bevege rotasjonslasen 60 inn og ut av hullene. Den gvre delen av
rotasjonslasen 60 er fortrinnsvis utstyrt med en kontaktplate 61 som stikker noe
over dreiebordet 110. Aktuatoren 140 og tilbringeren 135 er montert slik at rotasjo-
nen til aktuatoren 140 farer tilbringeren 135 til & bevege seg langs skaftene 138,
og derved lgftes eller senkes magneten 130. | en fremstilling er aktuatoren 140 en
vektarm og inkluderer en rulle 142 som griper et spor 136 pa baksiden av tilbringe-
ren 135. Nar aktuatoren 140 roterer, vil rullen 142 bevege seg i sporet 136 mens
tilbringeren heves eller senkes. Fordi aktuatoren 140 roterer for a flytte tilbringeren
135, felger magneten 130 en bane som danner en sinuskurve der magneten 130
beveger seg saktest i begynnelsen og pa slutten av aktuatorbevegelsen, og mag-
neten 130 beveger seg raskest nar aktuatoren 140 befinner seg i 90 grader i for-

hold til skaftene 138. En motor 155, som for eksempel en hydromotor, kan brukes
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til & rotere aktuatoren 140. Motor 155 er fortrinnsvis tilpasset for & bevege aktuato-
ren 140 i sykluser pa 180 grader for a lgfte eller senke magneten 130.

Den mekaniske rotasjonslasen 120 kan ogsa veere utstyrt med en skraen-
het 160. Denne skraenheten 160 er konstruert for & plassere magneten 130 over
sin nederste posisjon nar magneten 130 ikke er i kontakt med rotasjonslasen 60.
En typisk skraenhet inkluderer en belastningsenhet som for eksempel en fjeer. Be-
lastningsenheten 160 spenner eller roterer aktuatoren 140 ut av en vertikalakse,
og derved plasseres magneten 130 i en hgyde noe over sin nederste posisjon.
Denne hgyere posisjonen kan kalles dreiebordets driftsposisjon. Pa denne maten
kan dreiebordet 110 rotere fritt under driften uten & bli hindret av magneten 130.
Denne skraenheten 160 er normalt konstruert for a forflytte aktuatoren 140 minst
ca. 5 grader fra vertikal stilling; helst minst ca. 10 grader fra vertikal stilling; og for-
trinnsvis mellom ca. 13 grader og 18 grader fra vertikal stilling.

Den mekaniske rotasjonslasen 120 kan ogsa inkludere en detektor 165 for
a forhindre prematur rotering av dreiebordet 110. | én fremstilling er detektoren
165 tilpasset og montert slik at den kan fastsla at tilbringeren 135 har senket mag-
neten 130. Detektoren 165 kan for eksempel veere plassert for & avgjere om til-
bringer 135 og magnet 130 har nadd sine nederste posisjoner. Nar detektoren 165
generer en positive respons, vil dreiebordet 110 fa lov til a rotere. Pa den annen
side, dersom detektoren 165 ikke leser av at magneten 130 er i sin nederste stil-
ling, forhindres drift av dreiebordet 110. Pa denne maten kan dreiebordet 110 bli
forhindret i a rotere nar det er apent.

| drift kan dreiebordet 110 bli apnet ved at magneten 130 senkes, slik at den
kommer i kontakt med rotasjonslasen 60, som vist i figur 5. Dette utfgres ved a rot-
ere aktuatoren 140 slik at rullen 142 kommer i sin nederste stilling. Dette igjen
plasserer tilbringeren 135 og magneten 130 i sine nederste posisjoner. Dette gjer
det mulig for magnet 130 @ komme i magnetisk kontakt med kontaktplaten 61 pa
rotasjonslasen 60. For a apne dreiebordet 110, aktiveres motoren 155 som roterer
aktuatoren 140. Under roteringen av aktuatoren 140, skyver rullen 142 tilbringeren
135 opp mens den beveger seg i sporet 136 i tilbringeren 135. Hevingen av mag-
neten 130 begynner forst sakte og gker gradvis hastighet idet aktuatoren 140 nar
90 grader fra vertikal linje. Deretter sakker hastigheten til magneten 130 nar mag-
neten 130 nar sin gverste stilling. Magneten 130 lafter rotasjonslasen 60 opp inntil
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den fegres ut av hullet i rotorforlengelsen 75, og derved laser den opp dreiebordet
110. Figurene 6 og 7 viser forskjellige fremstillinger av rotasjonslasen 60 i hevet
posisjon og et ulast dreiebord 110.

For a lase dreiebordet 110, aktiveres motoren 155 for a rotere aktuatoren
140 og stille rullen 142 i sin nederste posisjon. Rullen 142 bevirker at tilbringeren
135 og magneten 130 senkes og derved feres rotasjonslasen 60 inn i hullene i rot-
orforlengelsen 75 og rotorsporet 70. Figur 5 viser rotasjonslas 60 fgrt inn i hullene
og dreiebordet 110 i last posisjon. Deretter aktiveres detektoren 165 for a sikre at
tilbringeren 135 befinner seg i sin laveste posisjon. Nar detektoren 165 genererer
en positiv respons, er gripesystemet aktivert og dette fgrer til at rotasjonslasen 60
presses mot dreiebordet 110. Deretter deaktiveres motoren 155 til den mekaniske
rotasjonslasen, og dreiebordet 110 kan aktiveres. Nar dreiebordet 110 roterer
farer dette til at rotasjonslasen 60 glir vekk fra magneten 130. Nar rotasjonslasen
60 er frigjort fra magneten 130, vil skraenheten 160 forskyve aktuatoren 140 og
derved plassere magneten 130 i dreiebordets driftsleie. Pa denne maten kan
dreiebordet 110 rotere fritt for & pafere dreiekraft pa regret 5. Dessuten er dreiebor-
det 110 forhindret fra & starte rotasjonen for tidlig fgr det er lukket.

I en annen fremstilling har oppfinnelsen en mekanisme for behandling av et
ror. Dette inkluderer et hus for & motta rgret og flere gripeelementer montert i
huset for & gripe fast i rgret, der minst ett av de mange gripeelementene er hengs-
let til huset. Mekanismen kan besta av minst ett ledeelement montert i huset for &
engasjere de mangfoldige gripeelementene. | én fremstilling inkluderer
mekanismen ogsa flere dreiemomentsfordelere montert i huset for & holde flere
gripeelementer. Minst ett ledeelement forhindrer de mange gripeelementene fra a
vri seg nar de paferer dreiekraft pa rgret. De fleste gripeelementene og minst ett
av ledeelementene kan veere montert pa et dreiebord. | en annen fremstilling
inkluderer gripeelementene et aktivt gripeelement og ett eller flere passive
gripeelementer. Ett eller flere av disse passive gripeelementene er konstruert for &
yte en reaksjonskraft nar det aktive gripeelementet yter gripekraft. Ett eller flere
passive gripeelementer kan veere konstruert for & reagere med en reaksjonskraft
som tilsvarer gripekraften som paferes av det aktive gripeelementet. | en annen
fremstilling er reaksjonskraften rettet mot midtpunktet i reret. | enda en annen

fremstilling brukes det to passive gripeelementer. | en annen fremstilling er de to
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passive gripeelementene montert i mindre enn 120 grader fra hverandre. | enda
en annen fremstilling er minst ett av gripeelementene drevet av vaeske. | en annen
fremstilling er minst ett av gripeelementene drevet av et girdrev. | enda en annen
fremstilling bestar mekanismen av en tang. | enda en annen fremstilling inkluderer
anordningen et hus med lasemekanisme for a lase og frigjere huset. Mekanismen
kan besta av et dreiebord for a rotere gripeelementene. Mekanismen kan besta av
en mekanisk rotasjonslas for a lase og frigjgre dreiebordet.

| en annen fremstilling bestar en rerbehandlingsmetode av a bruke en gri-
peanordning med flere gripeelementer koblet til et dreiebord, og minst ett av de
mange gripeelementene er hengslet til dreiebordet og kan gripe rgret og pafere
dreiekraft for a rotere rgret. | én fremstilling bestar de mange gripeelementene av
ett aktivt gripeelement og ett eller flere passive gripeelementer. | en annen frem-
stilling inkluderer metoden ett eller flere passive gripeelementer som reagerer med
samme kraft som gripekraften som pafgres av det aktive gripeelementet. | enda en
annen fremstilling inkluderer metoden at det aktive gripeelementet drives av
vaeske. | enda en annen fremstilling inkluderer metoden a plassere to passive gri-
peelementer 120 grader fra hverandre. | enda en annen fremstilling inkluderer
metoden & plassere to passive gripeelementer mindre enn 120 grader fra hver-
andre. | enda en annen fremstilling inkluderer metoden a balansere dreiekraften
som virker pa gripeelementene. | enda en annen fremstilling inkluderer metoden a
rette en tilbakevirkende kraft mot midtpunktet i et rer. | enda en annen fremstilling
inkluderer metoden a utstyre dreiebordet med et laseelement og en lasemeka-
nisme for a bevege laseelementet mellom en apen posisjon og en lukket posisjon.
| enda en annen fremstilling bestar lasemekanismen av et koplingselement som
festes til laseelementet og en aktuator for & bevege koplingselement. | enda en
annen fremstilling bestar metoden av a utstyre dreiebordet med et laseelement, og
en mekanisk rotasjonslas for & bevege laseelementet mellom en apen posisjon og
en lukket posisjon. Den mekaniske rotasjonslasen kan besta av et
koblingselement for & danne kontakt med laseelementet; og en aktuator for a
bevege koblingselementet.

| enda en annen fremstilling inkluderer metoden ogsa a rotere aktuatoren

for & bevege laseelementet mellom apen og lukket posisjon. | enda en annen
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fremstilling inkluderer metoden at laseelementet befinner seg i lukket posisjon fgr
dreiebordet pafgres dreiekraft for a dreie roret.

| en annen fremstilling av en rgrbehandlingsmekanisme inkluderes et gripe-
element som har et dreiebord og et laseelement for a lase dreiebordet. Anordnin-
gen inkluderer ogsa en mekanisk rotasjonslas som har et koblingselement som
festes til laseelementet og en aktuator for & bevege laseelementet mellom en apen
posisjon og en lukket posisjon. | enda en annen fremstilling inkluderer mekanis-
men ogsa en frembringer festet til koblingselementet og som er koblet til aktuato-
ren. | enda en annen fremstilling beveges koblingselementet og laseelementet
mellom apen posisjon og lukket posisjon nar aktuatoren roterer. | enda en annen
fremstilling inkluderer koblingselementet en magnet. | enda en annen fremstilling
inkluderer ogsa anordningen en detektor for & bestemme laseelementets posisjon.
| enda en annen fremstilling inkluderer anordningen en skradel for & plassere kob-

lingselementet i en posisjon slik at det er forhindret fra & engasjere laseelementet.
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PATENTKRAV

1. Et apparat for handtering av et rer (5) omfattende:
en gripeanordning som har et dreiebord (110) og et Iaseelement for & lase
dreiebordet (110); og
en laseanordning for dreiebordet (110) som har:
et koblingselement for selektiv festing til laseelementet; og
en aktuator (140) for & heve og senke laseelementet mellom en apen
posisjon og en lukket posisjon.

2. Apparat ifglge krav 1, videre omfattende en frembringer festet til
koblingselementet og koblet til aktuatoren (140).

3. Apparat ifglge krav 1, der aktuatorens rotasjon beveger koblingselementet og
laseelementet mellom den apne posisjon og lukkede posisjon.

4. Apparat ifglge krav 1, der koblingselementet omfatter en magnet (130).

5. Apparat ifglge krav 1, videre omfattende en detektor (165) for & bestemme en
posisjon til laseelementet.

6. Apparat ifglge krav 1, videre omfattende en forskyvningsdel for a stille kob-

lingselementet vekk fra laseelementet.

7. Apparat ifglge krav 1, hvor ldseanordningen beveges linezert mellom den apne
posisjon og den lukkede posisjon.

8. Apparat ifglge krav 1, hvor forskyvningsdelen omfatter en forspenningsenhet.

9. Apparat ifglge krav 1, hvor [aseanordningen laser to armdeler av dreiebordet
(110).
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10.  Apparat ifglge krav 1, videre omfattende en motor (155) for rotasjon av
aktuatoren (140).

11.  Apparat ifglge krav 1, hvor gripeelementet (32) aktueres hydraulisk.

12.  Apparat ifglge krav 1, hvor dreiebordet (110) forhindres fra rotasjon som svar

pa en posisjon av laseanordningen bestemt av detektoren (165).
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