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Laite ja menetelmd putken katkaisemiseksi sisdkeh&ltd

HOyrynkehittimen piiriin kuuluvan sydttévesijohdon
putkiin kohdistuvien korjaustdiden kohdalla saattaa olla
tarpeen, ettid putkijohtojidrjestelmén osia, esim. sybttodve-
sijakelijan muhvi irrotetaan kokonaisuudessaan. Sitd var-
ten on tarpeellista, ettd sybttdveden jakelumuhvi irrote-
taan jakeluputkista mekaanisessa leikkaustapahtumassa,
esim. sahaamalla. HOyrynkehittimen piirissd olevista ah-
taista tilaolosuhteista johtuen on tarpeen toteuttaa téma
katkaisu sellaisella laitteella, joka voidaan tydnt&& muh-
vista esim. T-muotoisesti haarautuvien jakeluputkien sisa-
puolelle. Putkien aukisahaamiseen liittyy aina se vaara,
ettd sahanter& kanttaa kiinni, jolloin laitteen irrotta-
minen putken sis#dpuolelta vaatii huomattavat kustannukset.

Julkaisuista EP-A2-0 029 343 ja WO B3/03 457 tun-
netaan laitteet putkien sisdpinnan tydstémiseen, erityi-
sesti sisdpuolelta verhottuun putkijohtoon p&dtyvén 1lii-
tédntdputken sis8@nmenoaukkojen jyrsimiseksi, jossa putki-
johtoon tukeutuvassa, siirrettévédssd kelkassa on jyrsin-
pdd. Kelkassa sijaitsee paitsi jyrsintydkalun kiayttdmoot-
tori mydskin jyrsinpd&n sddtd- ja tyontoliikkeen vaatimat
kayttoyksikdt. Siten on tunnettujen laitteiden rakentami-
nen kompaktin rakennetavan mukaisesti vaikeaa, eikd niiden
kdyttd ole mahdollista pienen halkaisijan omaavissa put-
kissa.

Keksinndn tavoitteena on aikaansaada menetelmd ja
laite putken katkaisemiseksi sisépinnalta, joiden avulla
voidaan vdltt&8 em. haittapuolet, ja jotka soveltuvat eri-
tyisesti kdytettédviksi pienen nimellismitan omaavissa put-
kissa.

Mainittu tavoite saavutetaan keksinnén mukaisesti
laitteella, joka tayttdd seuraavat tunnusmerkit:
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a) Laitteeseen kuuluu putkeen vietdvissd oleva ja
putkessa liikuteltava ja putken sisdsein8d vasten kiinni-
tettdvd manipulaattori,

b) manipulaattoriin kuuluu kohtisubrasti putken
akselin suhteen sydtettivd ja putken akselin ympéri pydri-
vd, jyrsintytkalulla varustettu jyrsinpdl,

c) jyrsinp&&n pyodérimisliikkeen ja sydttdliikkeen
vaatimien kéytttmomenttien siirtdmiseksi manipulaattoriin
kuuluu laitteeseen taipuisét akselit.

Kiytettiess8 manipulaattoria, jolla on em. tunnus-
merkit, ja jossa leikkausty®kaluna on jyrsintySkalu, ei
manipulaattorin poiskorjaamista vaikeuttavaa leikkaustyd-
kalun kiinnikanttaamista ilmene en#dd kéyté&nnodllisesti ol-
lenkaan. Jyrsinty®kalu, erityisesti varsijyrsin, voidaan
aina huonoissakin olosuhteissa, esim. sen juuttuessa kiin-
ni putken seinémdn sisdpuolelle, vetad takaisin helposti
vastaavan k&antdsuuntaisen liikkeen avulla. Siten voidaan
manipulaattori korjata aina helposti talteen.

Koska laitteeseen kuuluu taipuisat akselit jyrsin-
pddn sydttdliikkeen ja pydrimisliikkeen vaatimien Kk&aytto-
momenttien siirtamiseksi manipulaattoriin, voidaan téssé
toteuttaa manipulaattorin &&rimmdisen kompaktin rakenneta-
pa, joka mahdollistaa my®s sen toimimisen pienen nimellis-
mitan omaavissa putkissa. Lis#ksi on h&diridtén kdyttd var-
mistettu myds vedenpinnan alapuolella.

Jyrsinty6kalun nopeaa pydrintdkdyttdd varten on
laitteessa ensisijassa hydrauliikkamobttori.

Jyrsintydkaluksi sopii erityisesti varsijyrsin.

Keksinndn er&ééssd edullisessa suoritusmuodossa on
manipulaattorissa, sen kiinnittédmiseksi putken sisédpuolel-
le, puristussylinteri varustettuna usealla hydraulisesti
ohjatulla puristusleualla, jotka voidaan ajaa ulos putken
sisdseindd vasten.
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Erityisen kompaktin rakennetapa saavutetaan siten,
ettd painevdliaineen johtamiseksi mdnn8n kulloinkin ohjaa-
mille puristusleuoille on laitteessa rengaskanavat, jotka
sijaitsevat renkaanmuotoisen uran muodossa puristussylin-
terin ympdroimdssd laakeriholkissa.

Keksinndén mukainen menetelmd k&sittdd seuraavat
menetelmidvaiheet:

a) Putkeen asetetaan putken sisalla liikuteltava
manipulaattori ja se kiinnitetdiin putken sisdseindin,

b) Manipulaattorissa olevan kohtisuorasti putken
akselin suhteen sydtettdvén ja putken akselin ympari py6-
rivédn jyrsinpdén jyrsinty®tkalulla jyrsit&&n putkea sisske-
hdltd, jolloin '

c) jyrsinpddn pydrintdliikkeen ja sydttbliikkeen
vaatimat kayttomomentit siirretd&n manipulaattoriin tai-
puisien akselien avulla.

Jyrsintydkaluna Kéytetddn ensisijassa varsijyrsin-
ts,

Keksinttd selitetdin tarkemmin oheiseen piirustuk-
seen viitaten, jossa

kuvio 1 esitt&dd kaavamaisesti keksinndn mukaista
laitetta,

kuviot 2 ja 3 esittédvat laitteen edullista suori-
tusmuotoa, kulloinkin osaleikkauksena yhdensuuntaisena
pituussuunnan suhteen.

Kuvion 1 mukaan on putken 2, esim. héyrynkehittimen
sybttoveden jakelumuhvista 5 haarautuvan jakeluputken si-
sddn viety manipulaattori 6. Manipulaattoria 6 voidaan
liikutella putken sis8lld ja siihen kuuluu jyrsinpéa 10.
Jyrsinpd8 10 on varustettu kuviossa esittamatta jétetylla
Jjyrsintydkalulla putken 2 katkaisemiseksi gis#@kehén puo-
lelta pitkin katkoviivaa esitettyd viivaa 3. Jyrsinp&ahén
10 kuuluu s&8tdlaitteisto 12, jonka avulla se on tydnnet-
tdvissa putken akselin 4 suhteen kohtisuorasti kulkevaa ja

piirustuksen tason suhteen kohtisuorassa olevaa sydttbak-
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selia Z pitkin. Sytttoakseli Z leikkaa piirustuksen tason
putken akselin 4 ulkopuolella.

Manipulaattoria 6 wvoidaan ajaa kuularullien 8 va-
rassa putken akselin 4 suunnassa. Manipulaattorin 6 k&an-
tymisen estédmiseksi putken 2 sisdpuolella tapahtuvan aja-
misen aikana voi laitteeseen kuulua myés kuularullin 8
varustettu lis#dnd oleva tukirulla 9. Manipulaattori 6 voi-
daan kiinnitt84 hydraulisen puristussylinterin 14 avulla,
jossa on useampia, esim. kuusi radiaalisesti ulosajettavaa
puristusleukaa, putkeen 2 kiinni.

Jyrsinpddtd 10 voidaan pydrittééd sitépaitsi yhdesséi
sytttolaitteen 12 kanssa kiintedn puristussylinterin 4
sisdpuolella putken akselin 4 ympdri siten, ettd jyrsin-
tydkalua voidaan liikuttaa putken 2 sisdkehdd pitkin.

Jyrsintydkalun nopeaa pydritystd varten, joka on
tarpeen jyrsinndn kannalta, kuuluu laitteeseen ensisijassa
hydrauliikkamoottori, jolle sydtetB&n taipuisan hydrau-
liikkajohdon 20 avulla painevaliainetta, esim. hydrauliik-
katljyd. Laitteeseen KkKuuluu edelleen kaksi hydrauliikka-
johtoa 22 ja 23 kulloinkin ndnndn ohjaaman hydraulisen
puristussylinterin 14 puristusleuan 16 puristamiseksi ja
loysddmiseksi. Painevaliaineen sydttd méannille tapahtuu
ensisijassa kulloinkin rengaskanavan avulla, joka sijait-
see renkaanmuotoisen uran muodossa puristussylinterid 14
ympardivéissad laakeriholkissa.

Jyrsinpdaén 10 pyoOritysliikettd ja syottdliikettd
varten tarpeellisef kayttOmomentit v&litet&ddn taipuisten
akselien 24 ja 26 avulla, joita ohjataan manuaalisesti
putken 2 tai sydttdveden jakelumuhvin 5 ulkopuolelta.

Kuvion 2 mukaisessa edullisessa suoritusmuodossa
saa Kkartiopydréstd 40 kayttdvoiman taipuisan akselin 26
avulla. Kartiopyorastoon 40 kuuluu taipuisan akselin 26
vadntbmomenttiin kytketty kartiopydrd, jonka avulla tai-
puisan akselin 26 pyOrimisliike muutetaan t&mén kartiopyd-
ran pydrimisakselin suhteen kohtisuorassa olevan kierreka-

ran 42 pyOrimisliikkeeksi. Kierrekaran 42 pySrimisliikkeen
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avulla tydbntyy jyrsinpdd 10 Z-akselin suunnassa eteenpéin.
Tdmd on se syottodliike, jonka avulla jyrsintydkalua 11
liikutetaan putken sis8pintaa vasten. '

Jyrsinpéan 10 pydrittémiseksi manipulaattorin akse-
lin 7 ympdri, joka normaalisti on yhdensuuntainen putken
akselin 4 suhteen, kuuluu laitteeseen kierdpydra 54 ja
kierukanpybrédn akseli 52, joita kartiopydrédstd S50 kayttasa
taipuisan akselin 24 avulla.

Jyrsinlaitetta 11, ensisijassa varsijyrsintd, kayt-
t&ad hydrauliikkamoottori 21 perdankytketyn planeettavaih-
teiston avulla, joka aikaansaa putken lastuavassa tydstds-

' s& tarvittavan Jyrsintytkalun 11 suuren pydrimisnopeuden.

Kuvion 3 mukaan tapahtuu hydrauliikan sydttd puris-
tussylinterin 14 puristusleukojen 16 ldystymisliikettsd ja
puristusliikettd varten rengaskanavien 36 ja 37 avulls,
jotka ympérédivat renkaanmuotoisesti puristussylinterin 14
laakeriholkkia 38 V-muotoisen uran muodossa. Rengaskanavat
36 ja 37 ovat tiivistetyt toistensa suhteen kulloinkin
laakeriholkin 38 uriin 35 sijoitettujen O-renkaiden avul-
la. Rengaskanavat 36 ja 37 ovat kulloinkin yhteydessi ka-
navaan 32 tai 34, joka kulloinkin on liitetty hydrauliik-
kajohtoon 22 tai kuviossa esitté@mdttd jatettyyn hydrau-
liikkajohtoon 23 (kuvio 1). Rengaskanavien 36 ja 37 avulla
johdetaan hydrauliikkaneste rengasmaisesti puristussylin-
terin 14 yksittdisille puristusminnille 30. Puristusmén-
tien 30 sylintereiltd menee kulloinkin rei&t rengaskana-
viin 36 ja 37, jotka paineen vaikuttaessa huolehtivat kul-
loinkin puristusleukoihin 16 koneellisesti liittyvédn pu-
ristusmdnndn 30 radiaalisesti sis8&npdin tai ulospdin
suuntautuvasta liikkeesta.

Hydrauliikkajohdoista 22 ja 23 (kuvio 1) tarvitaan
ndin ollen useampien puristusmé&ntien 30 paineensy®dttdén
vain kulloinkin yksi ainoa rengaskanaviin 36 ja 37 meneva
sy6ttd 32 tai 34. T&md mahdollistaa erikoisen kompaktin

rakennetavan.
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Patenttivaatimukset:

1. Laite putken (2) katkaisemiseksi sis#ékehdltd, ja
jolla on seuraavat tunnusmerkit;

a) Laitteeseen kuuluu putkeen (2) vietdvissi oleva
ja putkessa (2) liikuteltava ja putken sisésein#id vasten
kiinnitettdva manipulaattori (6),

b) manipulaattoriin (6) kuuluu kohtisuorasti put-

~ken akselin (4) suhteen syttett&vd ja putken akselin (4)

ympari pyodrivd, jyrsinty®kalulla (1l1) varustettu jyrsin-
paa (10),
tunnettu siitd, ettéad

c) jyrsinpdédn (10) pydrimisliikkeen ja sybttoliik-
keen vaatimien kayttomomenttien siirtamiseksi manipulaat-
toriin (6) Kuuluu laitteeseen taipuisat akselit (24 ja
26).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, t un -
nettu siitd, ettd laitteeseen kuuluu hydrauliikka-
moottorilla (21) wvarustettu manipulaattori (6) jyrsin-
tydkalun (1l1) kdyttamiseksi.

3. Jonkin edelld mainitun patenttivaatimuksen mu-
kainen laite, tunnettu siitd, ettd jyrsintydkalu-
na (11) on varsijyrsin.

4. Jonkin edelld mainitun patenttivaatimuksen mu-
kainen laite, tunnet+tu siit3, ettd laijitteeseen
kuuluu manipulaattorin (6) kiinnitté&miseksi puristussylin-
teri varustettuna usealla hydraulisesti ohjattavalla pu-
ristusleualla (16).

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen laite, tun -
nettu siitd, ettd painevdliaineen johtamiseksi ménnén
(30) kulloinkin ohjaamille puristusleucille (16) on lait-
teessa rengaskanavat (36, 37), jotka sijaitsevat renkaan-
muotoisen uran muodossa puristussylinterin (14) ympardi-

massd laakeriholkissa (38).
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6. Menetelm& putken (2) katkaisemiseksi sisdkehal-
td8n, jossa putken (2) sisd@n vied&&n putken (2) sisdpuo-
lella liikuteltava manipulaattori (6), ja jossa se kiinni-
tet88n putken sisdseinddn kiinni, johon kuuluu kohtisuo-
rasti putken akselin (4) suhteen éyétettévé ja putken ak-
selin (4) ympdri py6riva, jyrsintybkalulla (11) varustettu
jyrsinpd& (10), ja jossa putkea (2) jyrsitdsn sisikehén
puolelta, tunnettu siitd, ettd jyrsinpdsn (10)
pybrimisliikkeen ja sydttdliikkeen vaatimat kéyttémomentit
siirretdan manipulaattorille (6) taipuisten akselien (24
ja 26) avulla.

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen menetelmd, t u n-
nettu siitd, ettd jyrsintydkaluna (11) ka&ytetésn
varsijyrsinta.
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Patentkrav:

1. Anordning f6r avskdrning av ett rér (2) vid
innerperiferin med f6ljande k&nnetecken:

a) anordningen omfattar en i réret (2) infdrbar
och inom r&ret (2) rérlig och pd rérets innervdgg fast-
sdttbar och inom rdret (2) rodrlig och pd rérets innervégg
fastsdttbar manipulator (6}, '

b) manipulatorn (6) inkluderar ett vinkelridtt mot
rbraxeln (4) matningsbart och omkring r&raxeln (4) vrid-
bart frdshuvud (10) med ett frisverktyg (11),
kdnnetecknad darév, att

c) for overfdring av de f6r vridrbrelsen och mat-
ningsrérelsen i frashuvudet (10) ntdiga drivmomenten har
f6r manipulatorn (6) anordnats bdjliga axlar (24 resp.
26). '

2. Anordning enligt patentkravet 1, K &nne -
tecknad diarav, att manipulatorn (6) &r forsedd med
en hydraulmotor (21) for drift av fréasverktyget (11).

3. Anordning enligt nagot av de féregédende patent-
kraven, k&8 nnetecknad dirav, att en skaftfras
har anordnats som fréasverktyg (11).

4. Anordning enligt nagot av de féregdende patent-
kraven, k & nnetecknad dirav, att for fastsdtt-
ning av manipulatorn (6) har anordnats en spénncylinder
(14) med ett flertal hydrauliskt mandvrerbara spénnbackar
(16).

5. Anordning enligt patentkravet 4, k & nne -
tecknad dirav, att fér tillfdrsel av ett tryck-
medium till respektive via en kolv (30) mandvrerbara
spannbackar (16) har anordnats ringkanaler (36, 37) anord-
nande i form av ett ringformigt spar pa& en av spanncylin-
dern (14) omsluten lagerbussning (38). |

6. Forfarande f&r avskdrning av ett rér (2) vid
dess innerperiferi, varvid i réret (2) inférs en roérlig
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manipulator (6) och fastkl@ms mot rdrets innervdgg, mani-
pulatorn omfattande ett vinkelrdtt mot rdraxeln (4) mat-
ningsbart och omkring rdraxeln (4) vridbart fréshuvud (10)
med ett frasverktyg (11), och varvid réret (2) blir av-
frdst fran insidan, k @&nnetecknat dJdidrav, att
de for vridroérelsen och matningsrdrelsen i fréshuvudet
(10) nodiga drivmomenten till manipulatorn (6) o&verfors
via b6jliga axlar (24 resp. 26).

7. Forfarande enligt patentkravet 6, k & nn e -
tecknat darav, att som frasverktyg (11) anvdnds en
skaftfrés.
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