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Menetelmd ja ohjausjdrjestelmd traktorin tai vastaavan tydkoneen tasauspydraston Tukon
padlle/poiskytkemiseksi

Forfarande och styrarrangemang for till/frankoppling av differentialspdrren av en traktor
eller motsvarande arbetsmaskin

(57) Tiivistelmd - Sammandrag

Keksinnon kohteena on menetelmi traktorin tai
vastaavan tybkoneen tasauspyoriston lukon pail-
le/poiskytkemiseksi traktorissa tai vastaavassa,
jossa ainakin taka-akseli on jirjestetty vetiviksi ja
varustettu tasauspydristooén (6) asennetulla ta-
sauspyOréstdn lukolla (4). Vetaviid akselia kayte-
tdén traktorin tai vastaavan moottorilla (1) ajo-
kytkimen (2) ja vaihteiston (4) kautta. Menetel-
mdssd mitataan jatkuvasti traktorin tai vastaavan
takapydrien (10) keskindistd pydrimisnopeuseroa,

traktorin todellista etenemisnopeutta ja ohjaavien

pybrien kddntokulmaa. Mitattuja arvoja verrataan

ohjausjdrjestelmain kuuluvaan mikroprosessori-

tyyppiseen keskusyksikkoon ennalta ohjelmoitui-

hin arvoihin, jolloin mitattujen arvojen ollessa

mddrdtyssd suhteessa ennalta ohjelmoituihin
arvoihin kytketddn tasauspyoristén lukko (14)

pdille/pois pailti automaattisesti. Keksintd kos-

kee myds menetelmad kiyttividd ohjausjirjestel-

méi.
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Uppfinningen avser ett forfarande for pdkopp-
ling/frinkoppling av differentialspirren av en
traktor eller motsvarande arbetsmaskin, dir t-
minstone den bakre axeln 4r anordnad att dra
och férsedd med en differentialsparr (14) som
monterats i differentialen (6). Man driver den
dragande axein med motorn (1) av traktorn eller
motsvarande via en kdrkoppling (2) och ett vixel-
system (4). Vid forfarandet miter man konti-
nuerligt den inbordes skillnaden mellan rotations-
hastigheten av de bakre hjulen (10) av traktorn
eller motsvarande, den verkliga framskridnings-
hastigheten av traktorn och svingvinkeln av de
styrande hjulen. Man jamfoér de mitta vardena
med virden som pd forhand programmerats i en
centralenhet av mikroprocessortyp som hor till
styrsystemet, varvid differentialspirren (14) pa-
kopplas/frinkopplas automatiskt di de mitta
viardena 4r i ett bestdmt forhdilande till de pé
férhand programmerade virdena. Uppfinningen
avser ocksd ett styrsystem for anvindning vid
forfarandet.
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