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sovitettu havaitsemaan ainakin yksi kohde (9) ainakin yhden ennalta 7 9 _ 10
méaaéritellyn, ohjaamon (5) ja puomin paan (11) véliselle alueelle kohdistetun 1 2 /_J‘___)/ 6 U E
sektorin (10) alueella ja havaitsemaan ainakin yksi seuraavista: mainitun \ \ /\ . .- V1
havaitun kohteen sijaintitieto ainakin kahdella eri ajanhetkelld ja mainitun ’ \ ’

havaitun kohteen nopeus. Ohjausjarjestely (20) kasittaa lisaksi ainakin !
yhden ohjausyksikon (8), joka on sovitettu maarittdmaan ainakin mainitun «— : —

havaitun kohteen (9) liikesuunta ohjaamoon ndhden kohteen ainakin 16 \ = i~ o !
kahdella eri ajanhetkelld havaittujen sijaintitietojen ja/tai kohteen (9) havaitun AN - \ ~ IEN

nopeuden perusteella sek& aiheuttamaan muutos metsékoneen ohjaukseen 15l ‘\-\X\,/' S~

Ohjausjarjestely (20) kasittda ainakin yhden tunnistimen (7). Tunnistin (7) on 13
1 ST

vasteena sille, ettd havaitun kohteen (9) havaittu likesuunta suuntautuu
kohti ohjaamoa sektorin (10) alueella.

Styrarrangemang (20) omfattar tminstone en detektor (7). Detektorn (7) &r
anordnad att detektera atminstone ett mal (9) i omradet av en pa férhand
definierad sektor (10), som ar riktad mot ett omrade mellan en styrhytt (5)
och dndan (11) av en bom och att detektera &tminstone en av foljande:
|agesdata f6r ndmnda detekterade mal vid atminstone tva olika tidpunkter
och hastigheten hos ndmnda detekterade mal. Styrarrangemanget (20)
omfattar ytterligare tminstone en styrenhet (8), som ar anordnad att
definiera atminstone ndmnda detekterade mals (9) rérelseriktning i
forhallande till styrhytten utgéende fran vid atminstone tva olika tidpunkter
detekterade lagesdata och/eller malets (9) detekterade hastighet, samt att
astadkomma en andring i styrningen av en skogsmaskin som svar pa att det
detekterade malets (9) detekterade rorelseriktning riktar sig mot styrhytten i
sektorns (10) omrade.
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Ohjausjarjestely ja menetelmé metsikoneen ohjaamiseksi

Tausta

Keksinto liittyy metsdkoneisiin ja metsdakoneiden ohjaamiseen, ja eri-
tyisesti kohteiden havaitsemiseen metsdkoneiden tydskentely-ymparistossa.

Metsdkoneilla tydskennellddn usein epatasaisessa maastossa puuston
ja muiden esteiden keskelld ja késitelldadn pitkid ja painavia puunrunkoja. Metsa-
koneen kuljettaja tydskentelee metsdakoneen ohjaamossa. Vaikka metsdkoneiden
ohjaamot rakennetaan kestdviksi ja turvallisiksi, metsdtydyksikolla kasiteltavien
runkojen tai metsakoneen ympariston muiden kappaleiden mahdollinen tunkeu-

tuminen ohjaamoon aiheuttaa riskin kuljettajan tyoturvallisuudelle.

Keksinnén lyhyt selostus

Keksinndn tavoitteena on kehittdd uusi ohjausjarjestely, menetelms,
metsdkone ja tietokoneohjelmatuote. Tavoite saavutetaan ohjausjarjestelylld,
metsdkoneella, menetelmélld ja tietokoneohjelmatuotteella, joille on tunnus-
omaista se, mitd sanotaan itsendisissa patenttivaatimuksissa. Keksinnon edulliset
suoritusmuodot ovat epditsendisten patenttivaatimusten kohteena.

Ratkaisu perustuu siihen, ettd tunnistimen ja ohjausyksikon avulla ha-
vaitaan kohde, joka liikkuu ohjaamoa kohti ennalta maaritellyn alueen sisalla,
esimerkiksi ohjaamon ldheisyydessa.

Tallaisen menetelman ja jarjestelyn etuna on, ettéd riski kuljettajan tyo-
turvallisuudelle voidaan havaita automaattisesti riippumatta kuljettajan havain-

noista ja ilman kuljettajan aktiivisia toimenpiteita.

Kuvioiden lyhyt selostus

Keksintda selostetaan nyt ldhemmin edullisten suoritusmuotojen yh-
teydessa4, viitaten oheisiin piirroksiin, joista:

Kuvio 1 esittda erdstd metsakonetta perspektiivissa kuvattuna;

Kuvio 2 esittaa kaavamaisesti erdstd ohjausjarjestelyd metsdkoneessa;

Kuvio 3 esittdd kaavamaisesti erdstd metsakonetta, sektoria ja turva-
aluetta ylhaalta kuvattuna;

Kuviot 4a, 4b, 4¢, 4d ja 4e esittdvat erimuotoisia sektoreita ylhaalta
kuvattuna;

Kuvio 5 esittdd menetelmda metsdkoneen ohjaamiseksi;

Kuvio 6 esittda kaavamaisesti erdasta metsdkonetta perspektiivissd; ja
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Kuvio 7 esittda samankaltaista metsdakonetta 1 ja tilannetta kuin kuvio

6, mutta ylhaalta pain kuvattuna.

Keksinnén yksityiskohtainen selostus

Kuvio 1 esittad erastd metsdkonetta 1, tarkemmin sanoen erdsti har-
vesteria. Eri sovellutusmuodoissa metsdkone 1 voi kasittdaa esimerkiksi kuvion 1
mukaisen tai muun tyyppisen harvesterin, kuormatraktorin, tai ndiden yhdistel-
man eli niin sanotun yhdistelmédkoneen, prosessorin tai jonkin muun sinalladn
tunnetun metsdkoneen.

Metsdkone 1 voi kasittda alustan 2, joka voi muodostua yhdestd, kah-
desta tai useammasta runko-osasta, alustaan 2 sovitetut liikkumisvalineet 3, jotka
voivat kdsittad pyorid, teloja, teliakseleita, telastoja tai muita metsdkoneen liik-
kumiseen tarvittavia sindllddn tunnettuja rakenneosia ja ndma voivat olla sovitet-
tuna kulloinkin yhden tai useamman runko-osan yhteyteen. Metsakone 1 voi edel-
leen kéasittdd priméadrisen voimanldhteen 4, hydraulijarjestelmén (ei numeroitu),
alustaan sovitetun ohjaamon 5 ja/tai alustaan tai ohjaamoon sovitetun puomin tai
puomiston 6. Ohjaamo 5 ja/tai puomi/puomisto 6 voi olla sovitettu alustaan nah-
den taittuvasti ja/tai pyorivasti. Tassa selityksessa termida puomi 6 on kdytetty
tarkoittamaan myos useammasta kuin yhdestda puomista muodostuvia puomisto-
ja.

Kuvio 2 esittdd kaavamaisesti erdsta ohjausjarjestelyd 20 metsdko-
neessa 1. Kuvio 3 esittda kaavamaisesti erdastd metsakonetta, sektoria ja turva-
aluetta ylhaalta kuvattuna. Metsdkone voi kasittdd ainakin yhden ohjaamon 5 ja
ainakin yhden puomin 6. Ohjausjarjestely voi kdsittad ainakin yhden tunnistimen
7 ja ainakin yhden ohjausyksikon 8.

Tunnistin 7 voi olla sovitettu havaitsemaan ainakin yksi kohde 9 aina-
kin yhden ennalta maaritellyn sektorin 10 alueella. Sektori 10 on edullisesti koh-
distettu ohjaamon 5 ja puomin paan 11 valiselle alueelle. Puomin péaalla 11 viita-
taan puomin tai puomiston paahén, joka ei ole sovitettu metsdakoneeseen 1. Toisin
sanoen puomin paalld 11 tarkoitetaan puomin tai puomiston metsdakoneeseen 1
kiinnitettyyn pdahdn ndhden vastakkaista paatd. Puomin paahan 11 on voitu so-
vittaa tyokalu 12, esimerkiksi harvesteripaa tai kahmari.

Sovellutusmuodosta riippuen sektori 10 voi olla muodoltaan esimer-
kiksi ympyrédn sektorin muotoinen, kuten kuviossa 3, katkaistun ympyran sekto-
rin muotoinen, kuten kuviossa 4a, tasakylkisen puolisuunnikkaan muotoinen, ku-
ten kuviossa 4b, suorakulmion muotoinen, kuten kuviossa 4c¢, kolmion muotoi-

nen, kuten kuviossa 4d tai ympyran muotoinen, kuten kuviossa 4e. Samoin sekto-
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ri voi olla metsdkoneen sivusta katsottuna esimerkiksi ympyran sektorin, katkais-
tun ympyran sektorin, tasakylkisen puolisuunnikkaan, suorakulmion, kolmion tai
ympyran muotoinen. Sektori 10 voi myos ulottua ohjaamon 5 ja/tai puomin 6
ylapuolelle. Sektori 10 voi eri sovellutusmuodoissa olla méadritetty kokonaan oh-
jaamon 5 ulkopuolelle, kuten kuviossa 4d, tai peittdimaan ohjaamo 5 osittain, ku-
ten kuvioissa 3 ja 4c, tai peittdmaan ohjaamo 5 kokonaan, kuten kuvioissa 4a, 4b
ja 4e. Samoin sektori 10 voi sivusuunnasta katsoen olla maaritetty kokonaan oh-
jaamon 5 ulkopuolelle tai peittimddn ohjaamo 5 osittain tai kokonaan. Toisin sa-
noen ohjaamo 5 voi olla sovitettu kokonaan tai osittain sektorin 10 sisdpuolelle
tai kokonaan sen ulkopuolelle. Sektori 10 voi myos olla sovitettu ulottumaan oh-
jaamon 5 ympaérilld, esimerkiksi siten, ettd sektori 10 ulottuu yhdelld, kahdella,
kolmella tai neljalla ohjaamon 5 sivulla ja/tai ohjaamon 5 ylapuolella, mutta ei
ulotu ohjaamon alueelle.

Erddssa sovellutusmuodossa sektori 10 voi kdsittdd tunnistimen 7 ko-
ko havainnointialueen eli sen alueen, jolla olevia kohteita 9 tunnistin pystyy ha-
vaitsemaan tai on sovitettu havaitsemaan. Toisin sanoen sektori 10 voi kdsittaa
tunnistimen 7 koko maksimihavainnointialueen tai koko sen alueen, jota tunnis-
tin 7 on sovitettu havainnoimaan esimerkiksi madrittdmalla mittaussuunnat.
Erdadssa toisessa sovellutusmuodossa sektori 10 voi kdsittda madritellyn osan
tunnistimen 7 maksimihavainnointialueesta tai siitd alueesta, jota tunnistin 7 on
sovitettu havainnoimaan.

Tunnistin 7 voi edelleen olla sovitettu havaitsemaan ainakin yksi seu-
raavista: havaitun kohteen 9 sijaintitieto ainakin kahdella eri ajanhetkelld ja ha-
vaitun kohteen 9 nopeus. Erddssa sovellutusmuodossa kohteen 9 sijaintitieto voi
kasittdd kohteen 9 etdisyyden ohjaamosta 5, esimerkiksi ohjaamon ulkoreunasta,
tai kohteen 9 etdisyyden tietystd mittapisteestd. Eradssa toisessa sovellutusmuo-
dossa kohteen 9 sijaintitieto voi kdsittad kohteen 9 sijainnin yhdessd, kahdessa tai
kolmessa ulottuvuudessa tiettyyn mittapisteeseen nahden tai ennalta maaritel-
lyssd koordinaatistossa. Mittapiste voi olla maéaritetty esimerkiksi ohjaamoon 5,
esimerkiksi ohjaamon keskipisteeseen tai ennalta maéritettyyn ohjaamon ulko-
reunan pisteeseen, puomiin 6, esimerkiksi puomin pdahdn 11, valittuun puomin
niveleen tai muuhun puomin pisteeseen, tunnistimeen 7 tai muuhun soveltuvaan
pisteeseen metsdakoneessa 1. Erddssa sovellutusmuodossa tunnistin 7 voi olla so-
vitettu havaitsemaan kohteen 9 nopeus, esimerkiksi nopeus ohjaamoon 5, puo-
miin 6, puomin padhan 11, metsdkoneen alustaan 2 tai metsdkoneen 1 ymparis-

toon tai muuhun soveltuvaan mittapisteeseen tai koordinaatistoon nahden.
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Ohjausyksikko 8 voi olla sovitettu madrittdmaan ainakin mainitun ha-
vaitun kohteen 9 liikesuunta ohjaamoon 5 ndhden. Maaritetty liikesuunta voi ka-
sittdd esimerkiksi tiedon siitd, liilkkuuko kohde 9 ohjaamoa kohti 5 vai siitd pois-
pain. Kohteen 9 liikesuunta ohjaamoon ndahden voidaan maarittaa kohteen aina-
kin kahdella eri ajanhetkelld havaittujen sijaintitietojen ja/tai kohteen havaitun
nopeuden perusteella.

On syyta huomata, ettd kohteen 9 voidaan katsoa liikkkuvan ohjaamoon
5 ndhden kun kohde 9 liikkuu ja ohjaamo 5 pysyy paikallaan, kun ohjaamo 5 liik-
kuu ja kohde 9 pysyy paikallaan tai kun kohde 9 ja ohjaamo 5 liikkuvat eri suun-
taan ja/tai eri nopeudella. Toisin sanoen kohteen 9 voidaan katsoa liikkuvan oh-
jaamoa 5 kohti myds tilanteessa, jossa kohde 9 paikallaan ja ohjaamo 5 liikkuu
siihen ndhden, esimerkiksi kohdetta 9 kohti.

Ohjausyksikké 8 voi olla sovitettu tarkistamaan tarpeen aiheuttaa
muutos metsdkoneen 1 ohjaukseen tarkistamalla ennalta méadaritetty ainakin yksi
ohjauskriteeri vasteena sille, ettd havaitun kohteen 9 havaittu liikesuunta suun-
tautuu kohti ohjaamoa 5 mainitun ennalta méaaritellyn sektorin 10 alueella. Oh-
jausyksikkd 8 voi lisdksi olla sovitettu aiheuttamaan muutos metsdakoneen 1 oh-
jaukseen vasteena sille, ettd havaitun kohteen 9 havaittu liikesuunta suuntautuu
kohti ohjaamoa 5 ennalta méaéritellyn sektorin 10 alueella ja ettd mainittu ainakin
yksi ennalta maaritetty ohjauskriteeri tayttyy. Erddssa sovellutusmuodossa liike-
suunnan voidaan katsoa suuntautuvan kohti ohjaamoa 5 sektorin 10 alueella, mi-
kali ainakin viimeisin kohteen 9 havaittu sijainti sijaitsee ainakin osittain sektorin
10 sisdpuolella. Erdassa sovellutusmuodossa liikesuunnan voidaan katsoa suun-
tautuvan kohti ohjaamoa 5 sektorin 10 alueella, mikali tdmén sijaan tai tdmaén li-
saksi kohde 9 on havaittu sektorin 10 alueella ja joko kohteen 9 etdisyys ohjaa-
moon 5 ndhden on lyhentynyt tai kohteen liikkeen suunta on sellainen, ettd koh-
teen 9 etdisyys ohjaamoon 5 ndhden on lyhentymaéssa. Vield eradssa sovellutus-
muodossa liikesuunnan voidaan katsoa suuntautuvan kohti ohjaamoa 5 sektorin
10 alueella, mikali kohteen 9 liikkeen suunta ohjaamoon nahden on lisdksi sellai-
nen, ettd liikkkeen jatkuessa muuttumattomana kohde 9 osuisi ohjaamoon 5.

Referenssipiste voi siis suoritusmuodosta riippuen kdsittdd pisteen,
johon kohteen 9 etdisyys ohjaamosta maaritetddn, mittapisteen tai koordinaatis-
ton nollapisteen. Mikali referenssipiste ei ole liikkumaton ohjaamoon 5 nahden,
kohteen 9 sijaintitiedon lisdksi voidaan méaarittdd myds ohjaamon 5 sijaintitieto
referenssipisteeseen ndhden. Tdlléin kohteen 9 sijaintitieto suhteessa ohjaamoon

5 voidaan maérittda kohteen 9 ja ohjaamon 5 sijaintitietojen pohjalta esimerkiksi
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ohjausyksikdssa 5 ja/tai kohteen 9 nopeus suhteessa ohjaamoon 5 voidaan méaa-
rittdd kohteen 9 ja ohjaamon 5 nopeustiedoista suhteessa referenssipisteeseen
esimerkiksi ohjausyksikdssa.

Erdassa sovellutusmuodossa ohjausyksikko 8 voi edelleen olla sovitet-
tu madrittimadn havaitun kohteen liikesuunnan kulma suhteessa ohjaamoon.
Talloin ohjausyksikké 8 voi olla sovitettu maarittdmaan kohteen 9 liikesuunta ja
tdman liikkesuunnan kulma ainakin yhdessa tasossa ohjaamoon 5, esimerkiksi oh-
jaamon 5 keskipisteeseen, ohjaamon 5 ulkoreunan kohteeseen ndhden lahimpéaan
pisteeseen tai muuhun soveltuvaan mittapisteeseen ndhden.

Erdassa sovellutusmuodossa ohjausyksikké 8 voi olla sovitettu maarit-
tdmaan havaitun kohteen 9 liikkeen nopeus suhteessa ohjaamoon 5. Kohteen 9
nopeus suhteessa ohjaamoon 5 voidaan maarittda kohteen 9 liikkesuunnan lisaksi
ja liikkesuunnan kulman madrittdmisen lisdksi tai sen sijaan.

Erdassa sovellutusmuodossa ohjausyksikko 8 voi olla sovitettu aiheut-
tamaan muutos metsdkoneen 1 ohjaukseen vasteena sille, ettd havaitun kohteen 9
maadritetty liikkeen nopeus suhteessa ohjaamoon on vdhintddn 3 m/s. Erdassa toi-
sessa sovellutusmuodossa ohjausyksikké 8 voi olla sovitettu aiheuttamaan muu-
tos metsdkoneen 1 ohjaukseen vasteena sille, ettd havaitun kohteen 9 maaritetty
liikkeen nopeus suhteessa ohjaamoon on vahintdan 5 m/s. Naissa sovellutusmuo-
doissa kohteen 9 maaritetty nopeus suhteessa ohjaamoon 5 voi tidlloin muodostaa
ohjauskriteerin tai ainakin yhden ohjauskriteereistd ja tdmédn ohjauskriteerin
voidaan katsoa tdyttyvan, kun nopeus on vahintddn ennalta méadritellyn suurui-
nen, esimerkiksi vahintddn 3 m/s tai 5 m/s.

Erdassa sovellutusmuodossa ainakin yksi tunnistin 7 voi olla sovitettu
havaitsemaan ainakin yksi havaitun kohteen 9 dimensio. Erdassa sovellutusmuo-
dossa ainakin yksi havaitun kohteen 9 dimensio voidaan méddrittaa tunnistimen 7
lisdksi tai sijasta ohjausyksikéssa 8, esimerkiksi tunnistimen 7 muodostamaan
tietoon pohjautuen. Kohteen 9 dimensio voi kdsittaa kohteen 9 korkeuden, pituu-
den ja/tai leveyden esimerkiksi ohjaamon 5 suunnasta tarkasteltuna, referenssi-
pisteestd tarkasteltuna ja/tai ennalta madritellyssa koordinaatistossa, esimerkiksi
sijaintitiedon madrityksessa kaytetyssda koordinaatistossa. Erddssa sovellutus-
muodossa ohjausyksikkd 8 voi olla sovitettu aiheuttamaan muutos metsiakoneen
1 ohjaukseen vasteena sille, etta havaitun kohteen 9 ainakin yksi dimensio on va-
hintddn 5 cm. Erdissd muissa sovellutusmuodoissa ohjausyksikko 8 voi olla sovi-
tettu aiheuttamaan muutos metsdakoneen 1 ohjauksessa vasteena sille, etta havai-

tun kohteen 9 ainakin yksi dimensio on vdhintdan 1,5 cm tai 3 cm. Néissa sovellu-
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tusmuodoissa kohteen 9 ainakin yksi dimensio voi tdll6in muodostaa ohjauskri-
teerin tai ainakin yhden ohjauskriteereistd ja timan ohjauskriteerin voidaan kat-
soa tayttyvan, kun dimensio on vdhintddn ennalta maaritellyn suuruinen, esimer-
kiksi vahintdin 1,5 cm, vihintdidn 3 cm tai vdhintdin 5 cm

Erdassa sovellutusmuodossa ohjausyksikko 8 voi olla sovitettu aiheut-
tamaan muutos metsdkoneen 1 ohjaukseen muodostamalla ainakin yksi ohjaus-
kdsky, joka on sovitettu vaikuttamaan metsdakoneen 1 ohjaukseen.

Erdadssa sovellutusmuodossa muutos metsiakoneen 1 ohjaukseen voi
kdsittaa syottorullien, ajovoimansiirron ainakin yhden toimilaitteen, puomin ai-
nakin yhden toimilaitteen tai metsakoneen jonkin muun toiminnon tai toimilait-
teen toiminnan hidastaminen tai pysdyttdminen. Erdissa sovellutusmuodoissa
muutos metsdkoneen ohjaukseen voi olla asteittainen, jolloin toimintaa hidaste-
taan ensin vahén ja asteittain tai portaattomasti lisad, kunnes toiminta lopulta py-
sdytetdan. Tallaisissa sovellutusmuodoissa myds ainakin yhdelld ohjauskriteerilla
voi olla vastaavasti yksi, kaksi tal useampia eri asteita tai raja-arvoja. Talloin jota-
kin edelld mainittua toimintaa voidaan esimerkiksi hidastaa, kun ohjauskriteerin
ensimmadinen raja-arvo ylittyy, ja toiminta voidaan pysdyttad, kun ohjauskriteerin
toinen raja-arvo ylittyy, tai toimintaa voidaan hidastaa, kun ohjauskriteerin en-
simmadinen raja-arvo ylittyy, ja toimintaa voidaan hidastaa lisdd, kun toinen raja-
arvo ylittyy. Talloin esimerkiksi kohteen 9 madritetylld nopeudella suhteessa oh-
jaamoon 5 voi olla yksi, kaksi tai useampia raja-arvoja, esimerkiksi ensimmainen
raja-arvo 3 m/s ja toinen raja-arvo 5 m/s. Vastaavasti kohteen 9 dimensiolla voi
olla kaksi tai kolme raja-arvoa, esimerkiksi 1,5 cm, 3 cm ja/tai 5 cm tai muut tar-
koituksenmukaiset raja-arvot, jotka voivat muodostaa ensimmadisen raja-arvon
ja/tai toisen raja-arvon.

Erdassa sovellutusmuodossa ainakin yksi tunnistin 7, 7’ on sovitettu
havaitsemaan ainakin yksi kohde 9, 9’, joka kohde ei ole metsakoneen 1 rakenne-
0sa, ennalta madritellyn turva-alueen 13 alueella. Tunnistin, jolla turva-alueen 13
alueella oleva kohde 9 havaitaan, voi olla sama tunnistin 7, jolla havaitaan kohde
tai kohteita sektorin 10 alueella, tai erillinen tunnistin 7’. Vastaavasti kohde, joka
tunnistetaan turva-alueen alueella, voi olla sama kohde 9, joka tunnistetaan sek-
torin 10 alueella, tai eri kohde 9'. Erdassa sovellutusmuodossa turva-alue voi poi-
keta ainakin osittain ennalta maéritellyn sektorin 10 alueesta. Toisin sanoen
erdassa sovellutusmuodossa turva-alue 13 ja sektori 10 voivat olla ainakin osit-
tain pdallekkaisid ja/tai turva-alue 13 voi kdsittda ainakin osan sektorin 10 alu-

eesta. Erddssa sovellutusmuodossa turva-alue 13 voi sijoittua kokonaan sektorin
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10 sisélle kasittden osan sektorista 10. Erddssa sovellutusmuodossa turva-alue 13
voi késittaa koko sektorin 10 eli turva-alue 13 ja sektori 10 voivat olla yhtenevat.

Erddssa sovellutusmuodossa ennalta maaritelty turva-alue 13 kasittaa
alueen, joka ulottuu 1,5 metrin etdisyydelle metsdkoneen ohjaamosta 5. Turva-
alue 13 voi télldin ulottua 1,5 metrin etdisyydelle metsdkoneen ohjaamosta 5
esimerkiksi vaakasuuntaisessa tasossa mitattuna tai mitattaessa kohteen 9, 9’
etdisyys ohjaamon 5 kohdetta 9, 9’ lahinnéa olevaan pisteeseen tai ennalta méari-
tettyyn mittapisteeseen.

Erddssa sovellutusmuodossa ainakin yksi ohjausyksikkod 8 voi olla so-
vitettu aiheuttamaan muutos metsakoneen 1 ohjaukseen vasteena sille, ettd tun-
nistin 7, 7’ on havainnut metsidkoneeseen 1 kuulumattoman kohteen 9, 9’ turva-
alueella. Eradssa sovellutusmuodossa ohjausyksikkoé 8 voi olla sovitettu aiheut-
tamaan metsdkoneen 1 toiminnan pysahtyminen vasteena sille, ettd turva-alueen
13 alueella on havaittu kohde 9, 9’, joka ei ole metsdkoneen 1 rakenneosa. Metsa-
koneen toiminnan pysahtymiselld ei tarkoiteta tdssd yhteydessa metsdkoneen 1
tai sen ohjausjarjestelmén, esimerkiksi ohjausyksikoén, toiminnan pysdhtymista.
Sen sijaan toiminnan pysahtyminen voi tarkoittaa sovellutusmuodosta ja havai-
tun kohteen 9, 9’ tyypista riippuen esimerkiksi syo6ttorullien toiminnan pysaytta-
mistd, ajovoiman siirron toiminnan ohjaamista metsdakoneen ajoliikkeen pysayt-
tamiseksi 1 tai esimerkiksi puomin 6 ohjaamista puomiin sovitetun kohteen 9, 9’,
esimerkiksi rungon 17, pysayttamiseksi.

Erdadssa sovellutusmuodossa ainakin yksi tunnistin 7, 7' voi kasittaa
ainakin yhden seuraavista: LiDAR, kamera, konendkd, ultraddnimittalaite ja tutka.
Kamera voi kasittdd esimerkiksi niin sanotun ToF-kameran (Time of Flight), jolla
voidaan muodostaa kaksiulotteinen kuva ja sen kuvapisteisiin liittyvaa etdisyys-
tietoa. Tunnistin 7, 7' voi kasittdd myos tavanomaisen kaksiulotteisen kuvan
muodostavan kameran ja etdisyyden mittaukseen soveltuvan laitteen yhdistel-
man. Vield erddssa sovellutusmuodossa, jossa tunnistin 7, 7' kasittda kameran,
kohteen 9, 9’ sijainnin ja/tai nopeuden madritys voi perustua esimerkiksi kohteen
9, 9’ koon muutokseen kameran kuvassa ja/tai suhteessa kuviossa tunnistettuun
muuhun kappaleeseen.

Erddssa sovellutusmuodossa ainakin yksi mainittu tunnistin 7, 7’ on
sovitettu ainakin yhteen seuraavista: ohjaamon ikkunan yhteyteen, ohjaamon
ylapuolelle ohjaamon ulkopuolelle, ohjaamon yldosaan ohjaamon sisdpuolelle,

metsdakoneen runkoon, metsdkoneen puomiin, metsiakoneen eturunkoon, metsa-
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koneen takarunkoon ja metsdkoneen ulkopuoliseen metsdkoneen kanssa liikku-
vaan rakenteeseen.

Erddssa sovellutusmuodossa ennalta maaritelty sektori 10 suuntautuu
metsdkoneen ohjaamosta ainakin puomin 6 paatydskentelysuuntaa 14 kohti, ku-
ten kuvioissa 3 ja 4a-4e. Puomin 6 pdatydskentelysuunnalla tarkoitetaan sita
suuntaa, johon puomin tai puomiston tydskentely ohjaamon 5 neutraaliasennossa
padasiallisesti suuntautuu. Ohjaamon 5 neutraaliasennolla tarkoitetaan ohjaamon
5 normaalia, kiertymatdntd suuntaa esimerkiksi kuljetuksen aikana. Puomin 6
paatyoskentelysuunta suuntautuu ohjaamon neutraaliasennossa ohjaamosta 5
ja/tai ohjaamoon sovitetusta kuljettajan istuimesta (ei esitetty) katsottuna eteen-
pdin eli istuimessa istuvasta kuljettajasta eteenpdin.

Erddssa sovellutusmuodossa puomin 6 pddtydskentelysuunta voi
suuntautua ohjaamosta 5 kohti puomin paata 11. Téllainen suoritusmuoto voi olla
esimerkiksi suoritusmuoto, jossa sektori 10 on maaritelty suhteessa ohjaamon 5,
esimerkiksi Kiertyvan ohjaamon, ja/tai puomin 6 suuntaan, jolloin sektori 10 kier-
tyy yhdessd ohjaamon 5 ja/tai puomin 6 mukana.

Erdassa sovellutusmuodossa ennalta maaritelty sektori 10 suuntautuu
lisdksi metsdkoneen ohjaamosta 5 ainakin kahdelle puomin paatydskentelysuun-
taan ndhden poikittaissuuntaiselle sivulle 15, kuten esimerkiksi kuvioissa 4a, 4b,
4c ja 4e. Eradssa sovellutusmuodossa ennalta madritelty sektori 10 suuntautuu
lisdksi metsdkoneen ohjaamosta puomin paatydskentelysuuntaan 14 nahden vas-
takkaiseen suuntaan 16, kuten esimerkiksi kuviossa 4e.

Erdassa sovellutusmuodossa mainittu ennalta madritelty sektori ulot-
tuu ainakin 15 metrin etdisyydelle metsikoneen ohjaamosta 5 ainakin yhdessa
suunnassa 14, 15, 16.

Erddssa sovellutusmuodossa ennalta madritelty sektori 10 ulottuu
olennaisesti puomin 6 ulottumaa vastaavalle etdisyydelle metsdkoneen ohjaa-
mosta 5.

Kuvio 5 esittdd menetelmdd metsdkoneen ohjaamiseksi. Metsdkone 1
voi késittaa ainakin yhden ohjaamon 5 ja ainakin yhden puomin 6. Menetelmassa
havaitaan 51 ainakin yhdelld tunnistimella 7 ainakin yksi kohde 9 ainakin yhden
ennalta maaritellyn sektorin 10 alueella. Sektori 10 voi olla kohdistettu ohjaamon
ja puomin pddn 11 valiselle alueelle.

Menetelméssa edelleen havaitaan 52 tunnistimella 7 ainakin yksi seu-
raavista: mainitun havaitun kohteen 9 sijaintitieto ainakin kahdella eri ajanhet-

kelld ja mainitun havaitun kohteen 9 nopeus.
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Edelleen menetelmdssa maaritetddn 53 ainakin yhdelld ohjausyksikol-
1 8 ainakin mainitun havaitun kohteen 9 liikesuunta ohjaamoon 5 ndhden koh-
teen 9 ainakin kahdella eri ajanhetkelld havaittujen sijaintitietojen ja/tai kohteen
havaitun nopeuden perusteella.

Edelleen menetelmdssa tarkistetaan 54 tarve aiheuttaa muutos metsa-
koneen 1 ohjaukseen tarkistamalla ennalta maaritetty ainakin yksi ohjauskriteeri
vasteena sille, ettd havaitun kohteen 9 havaittu liikesuunta suuntautuu kohti oh-
jaamoa 5 mainitun ennalta maaritellyn sektorin 10 alueella.

Vield menetelméssa aiheutetaan 55 ohjausyksikolld muutos metsdko-
neen 1 ohjaukseen vasteena sille, ettd havaitun kohteen 9 maaritetty lilkkesuunta
suuntautuu kohti ohjaamoa 5 mainitun ennalta maaritellyn sektorin 10 alueella ja
mainittu ainakin yksi ennalta maééritetty ohjauskriteeri tdyttyy. Toisin sanoen
muutos metsdakoneen 1 ohjaukseen voidaan talléin tehda ainoastaan silloin, kun
havaitun kohteen 9 maaritetty liikesuunta suuntautuu kohti ohjaamoa 5 mainitun
ennalta madritellyn sektorin 10 alueella ja lisdksi mainittu ainakin yksi ennalta
madritetty ohjauskriteeri tdyttyy. Erddssa sovellutusmuodossa muutos metsdko-
neen 1 ohjaukseen voidaan tehdd ainoastaan silloin, kun havaitun kohteen 9 maa-
ritetty liikesuunta suuntautuu kohti ohjaamoa 5 mainitun ennalta maéritellyn
sektorin 10 alueella olennaisesti samanaikaisesti, kun mainittu ainakin yksi en-
nalta madritetty ohjauskriteeri tayttyy.

Erdassa sovellutusmuodossa menetelmdssa edelleen havaitaan ainakin
yhdelld tunnistimella 7, 7’ ainakin yksi kohde 9, 9’, joka kohde 9, 9’ ei ole metsa-
koneen 1 rakenneosa, ennalta maaritellyn turva-alueen 13 alueella. Télloin voi-
daan aiheuttaa ainakin yhdelld ohjausyksikolla 8 muutos metsdkoneen 1 ohjauk-
seen vasteena sille, ettd tunnistin 7, 7' on havainnut mainitun metsidkoneeseen 1
kuulumattoman kohteen 9, 9’ turva-alueella 13. Erdissa sovellutusmuodossa tur-
va-alue 13 voi poiketa ainakin osittain ennalta méaaritellyn sektorin 10 alueesta.

Kuvio 6 esittda kaavamaisesti erdstd metsdkonetta 1 perspektiivissa.
Metsdkone voi olennaisilta osiltaan vastata esimerkiksi jotain tdssa selityksessa
kuvattua metsdkonetta 1. Kuviossa 6 esitetty metsdkone on harvesteri, mutta eri
sovellutusmuodoissa metsdkone 1 voi kasittda kuormakoneen/kuormatraktorin,
yhdistelmdkoneen, prosessorin tai muun sindllddn tunnetun metsakoneen. Kuvi-
ossa 6 metsdkoneen 1 puomiin 6 on sovitettu tyokalu 12. Tyokalu 12 voi erdissa
sovellutusmuodoissa olla esimerkiksi runkoon 17 tarttumiseen ja/tai sen késitte-
lyyn soveltuva tydkalu, kuten harvesteripaa tai kahmari. Runko 17 voi talléin

muodostaa kohteen 9, 9°, mikali se runkoon tarttumisen ja/tai sen kasittelyn ai-
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kana pdatyy ennalta maaritellyn sektorin 10 ja/tai turva-alueen 13 alueelle. Kuvi-
ossa 6 on esitetty esimerkki tilanteesta, jossa rungon pituusakseli 18 suuntautuu
kohti ohjaamoa 5. Mikali runko 17 talléin liikkuu esimerkiksi pituusakselinsa 18
suunnassa tai muussa suunnassa siten, ettd rungon 17 ja ohjaamon 5 vélinen etéi-
syys pienenee, runko 17 voi muodostaa havaitun kohteen 9 ja sen liikesuunnan
voidaan katsoa suuntautuvan ohjaamoon 5 ohjaamoa kohti. Runko 17, joka voi
siis muodostaa myos havaitun kohteen, voi liikkua ohjaamoa 5 kohti joko siten,
ettd ohjaamo 5 liikkuu ja runko 17 pysyy paikallaan, siten ettd runkoa 17 liikute-
taan puomilla 6 ohjaamoa 5 kohti, tai siten ettd runkoa 17 syotetddn tydkalulla
12, esimerkiksi harvesteripaalla, kohti ohjaamoa 5.

Kuvio 7 esittaa samankaltaista metsakonetta 1 ja tilannetta kuin kuvio
6, mutta ylhaaltd pdin kuvattuna. Kuviossa 7 on havainnollistettu myos erdan so-
vellutusmuodon mukaista sektoria 10 ja turva-aluetta 7.

Erds suoritusmuoto kasittda tietokoneohjelmatuotteen, joka kasittaa
ohjelmakoodia, joka prosessorissa, esimerkiksi ohjausyksikéssa 8, suoritettuna
saa jonkin tdssa selityksessa ja/tai kuvioissa kuvatun ohjausjarjestelyn suoritta-
maan jonkin tdssa selityksessa ja/tai kuvioissa kuvatun menetelmdn tai ainakin
osan tdllaisen menetelman vaiheista.

Erdadssa sovellutusmuodossa metsdakone 1 kdsittad jonkin tassa seli-

tyksessa ja/tai kuvioissa esitetyn ohjausjarjestelyn.

Alan ammattilaiselle on ilmeistd, ettd tekniikan kehittyessa keksinnon
perusajatus voidaan toteuttaa monin eri tavoin. Keksinto ja sen suoritusmuodot
eivadt siten rajoitu ylla kuvattuihin esimerkkeihin vaan ne voivat vaihdella patent-

tivaatimusten puitteissa.
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Patenttivaatimukset

1. Ohjausjdrjestely metsdkoneessa, joka metsdakone kasittda ainakin
yhden ohjaamon ja ainakin yhden puomin, tunne ttu siitd, ettd jarjestely ka-
sittaa

ainakin yhden tunnistimen, joka on sovitettu havaitsemaan ainakin
yksi kohde ainakin yhden ennalta méaaritellyn sektorin alueella, joka sektori on
kohdistettu ohjaamon ja puomin péddn valiselle alueelle, ja joka tunnistin on edel-
leen sovitettu havaitsemaan ainakin yksi seuraavista: mainitun havaitun kohteen
sijaintitieto ainakin kahdella eri ajanhetkelld ja mainitun havaitun kohteen no-
peus, seka

ainakin yhden ohjausyksikon, joka on sovitettu madrittdimdan ainakin
mainitun havaitun kohteen liikesuunta ohjaamoon ndhden kohteen ainakin kah-
della eri ajanhetkelld havaittujen sijaintitietojen ja/tai kohteen havaitun nopeu-
den perusteella, tarkistamaan tarpeen aiheuttaa muutos metsakoneen ohjauk-
seen tarkistamalla ennalta madritetty ainakin yksi ohjauskriteerivasteena sille, et-
ta havaitun kohteen havaittu liikesuunta suuntautuu kohti ohjaamoa mainitun
ennalta maaritellyn sektorin alueella, ja aiheuttamaan muutos metsakoneen oh-
jaukseen vasteena sille, ettd havaitun kohteen havaittu liikesuunta suuntautuu
kohti ohjaamoa mainitun ennalta maaritellyn sektorin alueella ja mainittu ainakin
yksi ennalta méadritetty ohjauskriteeri tayttyy.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausjdrjestely, jossa ohjausyk-
sikko on edelleen sovitettu médrittimdan havaitun kohteen liikesuunnan kulma
suhteessa ohjaamoon.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen ohjausjarjestely, jossa oh-
jausyksikkd on edelleen sovitettu madrittdmaan havaitun kohteen liikkeen no-
peus suhteessa ohjaamoon.

4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen ohjausjdrjestely, jossa havaitun
kohteen liikkeen nopeus suhteessa ohjaamoon muodostaa ainakin yhden maini-
tuista ohjauskriteereistd, jolloin ohjausyksikkd on sovitettu aiheuttamaan muutos
metsdakoneen ohjaukseen vasteena sille, ettd havaitun kohteen madritetty liikkeen
nopeus suhteessa ohjaamoon on vahintdan 3 m/s.

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-4 mukainen ohjausjarjestely, jossa ai-
nakin yksi tunnistin on edelleen sovitettu havaitsemaan ainakin yksi havaitun
kohteen dimensio.

6. Jonkin patenttivaatimuksen 1-5 mukainen ohjausjarjestely, jossa oh-

jausyksikkd on sovitettu aiheuttamaan muutos metsdkoneen ohjaukseen muo-



20185712 PrRH 29 -08- 2018

10

15

20

25

30

35

12

dostamalla ainakin yksi ohjauskdsky, joka on sovitettu vaikuttamaan metsako-
neen ohjaukseen.

7.]Jonkin patenttivaatimuksen 1-6 mukainen ohjausjarjestely, jossa

ainakin yksi tunnistin on sovitettu havaitsemaan ainakin yksi kohde,
joka kohde ei ole metsdkoneen rakenneosa, ennalta médaritellyn turva-alueen alu-
eella, ja jossa

ainakin yksi ohjausyksikko on sovitettu aiheuttamaan muutos metsa-
koneen ohjaukseen vasteena sille, ettd tunnistin on havainnut mainitun metsako-
neeseen kuulumattoman kohteen turva-alueella.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen ohjausjarjestely, jossa mainittu
turva-alue poikkeaa ainakin osittain ennalta méadaritellyn sektorin alueesta.

9. Patenttivaatimuksen 7 tai 8 mukainen ohjausjdrjestely, jossa mainit-
tu ennalta méaaritelty turva-alue kéasittda alueen, joka ulottuu 1,5 metrin etdisyy-
delle metsdkoneen ohjaamosta.

10. Jonkin patenttivaatimuksen 7-9 mukainen ohjausjdrjestely, jossa
ohjausyksikko on sovitettu aiheuttamaan metsdkoneen toiminnan pysahtyminen
vasteena sille, ettd turva-alueen alueella on havaittu kohde, joka ei ole metsdko-
neen rakenneosa.

11. Jonkin patenttivaatimuksen 1-10 mukainen ohjausjarjestely, jossa
ainakin yksi tunnistin kdsittaa ainakin yhden seuraavista: LiDAR, kamera, kone-
nako, ultraddnimittalaite ja tutka.

12. Jonkin patenttivaatimuksen 1-11 mukainen ohjausjarjestely, jossa
ainakin yksi mainittu tunnistin on sovitettu ainakin yhteen seuraavista: ohjaamon
ikkunan yhteyteen, ohjaamon yldapuolelle ohjaamon ulkopuolelle, ohjaamon yla-
osaan ohjaamon sisdpuolelle, metsakoneen runkoon, metsakoneen puomiin, met-
sakoneen eturunkoon, metsdakoneen takarunkoon ja metsdkoneen ulkopuoliseen
metsdakoneen kanssa liikkuvaan rakenteeseen.

13. Jonkin patenttivaatimuksen 1-12 mukainen ohjausjarjestely, jossa
mainittu ennalta madritelty sektori suuntautuu metsakoneen ohjaamosta ainakin
puomin paatydskentelysuuntaa kohti.

14. Patenttivaatimuksen 13 mukainen ohjausjarjestely, jossa mainittu
ennalta madritelty sektori suuntautuu lisdksi metsiakoneen ohjaamosta ainakin
kahdelle puomin paatydskentelysuuntaan nahden poikittaissuuntaiselle sivulle.

15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen ohjausjarjestely, jossa mainittu
ennalta maaritelty sektori suuntautuu lisdaksi metsdkoneen ohjaamosta puomin

paatyoskentelysuuntaan ndahden vastakkaiseen suuntaan.
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16. Jonkin patenttivaatimuksen 1-15 mukainen ohjausjérjestely, jossa
mainittu ennalta méaritelty sektori ulottuu ainakin 15 metrin etdisyydelle metsa-
koneen ohjaamosta.

17. Jonkin patenttivaatimuksen 1-15 mukainen ohjausjérjestely, jossa
mainittu ennalta madritelty sektori ulottuu olennaisesti puomin ulottumaa vas-
taavalle etdisyydelle metsikoneen ohjaamosta.

18. Menetelmd metsakoneen ohjaamiseksi, joka metsdkone kdsittda
ainakin yhden ohjaamon ja ainakin yhden puomin, tunne ttu siitd, ettd mene-
telmdssa:

havaitaan ainakin yhdelld tunnistimella ainakin yksi kohde ainakin
yhden ennalta médritellyn sektorin alueella, joka sektori on kohdistettu ohjaamon
ja puomin pddn valiselle alueelle,

havaitaan tunnistimella ainakin yksi seuraavista: mainitun havaitun
kohteen sijaintitieto ainakin kahdella eri ajanhetkelld ja mainitun havaitun koh-
teen nopeus,

madritetddn ainakin yhdelld ohjausyksikolla ainakin mainitun havai-
tun kohteen liikesuunta ohjaamoon nahden kohteen ainakin kahdella eri ajanhet-
kella havaittujen sijaintitietojen ja/tai kohteen havaitun nopeuden perusteella,

tarkistetaan ohjausyksikolla tarve aiheuttaa muutos metsdkoneen oh-
jaukseen tarkistamalla ennalta méaaritetty ainakin yksi ohjauskriteeri vasteena sil-
le, ettd havaitun kohteen havaittu liikesuunta suuntautuu kohti ohjaamoa maini-
tun ennalta maaritellyn sektorin alueella, ja

aiheutetaan ohjausyksikolla muutos metsdakoneen ohjaukseen vastee-
na sille, ettda havaitun kohteen madritetty liikesuunta suuntautuu kohti ohjaamoa
mainitun ennalta méadritellyn sektorin alueella ja ettd mainittu ainakin yksi ennal-
ta madritetty ohjauskriteeri tayttyy.

19. Patenttivaatimuksen 18 mukainen menetelm4, jossa edelleen

havaitaan ainakin yhdella tunnistimella ainakin yksi kohde, joka kohde
ei ole metsakoneen rakenneosa, ennalta madritellyn turva-alueen alueella, joka
turva-alue poikkeaa ainakin osittain ennalta madritellyn sektorin alueesta, ja jos-
sa

aiheutetaan ainakin yhdelld ohjausyksikélla muutos metsdkoneen oh-
jaukseen vasteena sille, ettd tunnistin on havainnut mainitun metsdkoneeseen
kuulumattoman kohteen turva-alueella.

20. Patenttivaatimuksen 19 mukainen menetelmd, jossa mainittu tur-

va-alue poikkeaa ainakin osittain ennalta mdaritellyn sektorin alueesta.
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21. Tietokoneohjelmatuote, tunne ttu siitd, etta tietokoneohjelma-
tuote kdsittdd ohjelmakoodia, joka prosessorissa suoritettuna saa jonkin patentti-
vaatimuksen 1-17 mukaisen jarjestelyn suorittamaan patenttivaatimuksen 18 tai
19 mukaisen menetelman.

22. Metsdkone, tunnettu siiti, ettd mainittu metsikone kisittia

jonkin patenttivaatimuksen 1-17 mukaisen ohjausjarjestelyn.
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Patentkrav

1. Styrarrangemang i en skogsmaskin, vilken skogsmaskin omfattar
atminstone en styrhytt och atminstone en bom, kdnnetecknat av att
arrangemanget omfattar

atminstone en detektor, som ar anordnad att detektera dtminstone ett
objekt i omradet av atminstone en pa forhand definierad sektor, vilken sektor ar
riktad mot ett omrdde mellan styrhytten och dndan av bommen och vilken
detektor ar vidare anordnad att detektera dtminstone en av foljande: lagesdata
for namnda detekterade objekt vid atminstone tva olika tidpunkter och
hastigheten hos namnda detekterade objekt, samt

atminstone en styrenhet, som ar anordnad att faststdlla dtminstone
namnda detekterade objekts rorelseriktning i forhallande till styrhytten vid
atminstone tva olika tidpunkter utgdende fran detekterade ldgesdata och/eller
objektets detekterade hastighet, kontrollera behovet att astadkomma en dndring i
skogsmaskinens styrning genom att kontrollera dtminstone ett pa forhand
faststéllt styrkriterium som svar pa att det detekterade objektets rorelseriktning
riktar sig mot styrhytten inom omradet for den pa forhand faststéllda sektorn,
och astadkomma en andring i skogsmaskinens styrning som svar pa att namnda
detekterade objekts detekterade rorelseriktning riktar sig mot styrhytten i
omradet for ndmnda pa forhand faststéllda sektor och ndmnda atminstone ett pa
forhand faststallda styrkriterium uppfylls.

2. Styrarrangemang enligt patentkrav 1, i vilket styrenheten ar vidare
anordnad att faststdlla vinkeln hos det detekterade objektets rorelseriktning i
forhallande till styrhytten.

3. Styrarrangemang enligt patentkrav 1 eller 2, i vilket styrenheten ar
vidare anordnad att faststdlla det detekterade objektets rorelsehastighet i
forhallande till styrhytten.

4. Styrarrangemang enligt patentkrav 3, i vilket det detekterade
objektets rorelsehastighet i forhallande till styrhytten bildar atminstone ett av
namnda styrkriterier, varvid styrenheten ar anordnad att astadkomma en
dandring i skogsmaskinens styrning som svar pa att det detekterade objektets
faststillda rorelsehastighet i forhallande till styrhytten dr minst 3 m/s.

5. Styrarrangemang enligt ndgot av patentkraven 1-4, i vilket
atminstone en detektor &r anordnad vidare att detektera &dtminstone en

dimension hos det detekterade objektet.
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6. Styrarrangemang enligt nagot av patentkraven 1-5, i vilket
styrenheten &ar anordnad att astadkomma en &ndring i styrningen av
skogsmaskinen genom att bilda dtminstone en styrinstruktion, som ar anordnad
att inverka pa styrningen av skogsmaskinen

7. Styrarrangemang enligt ndgot av patentkraven 1-6, i vilket

atminstone en detektor dar anordnad att detektera dtminstone ett
objekt, vilket objekt inte dr en konstruktionsdel i skogsmaskinen, i omradet for ett
pa forhand faststéllt sdkerhetsomrade, och i vilket

dtminstone en styrenhet dr anordnad att dstadkomma en andring i
styrningen av skogsmaskinen som svar pa att detektorn i sdkerhetsomradet har
detekterat ett objekt som inte hor till skogsmaskinen.

8. Styrarrangemang enligt patentkrav 7, 1 vilket ndmnda
sdkerhetsomrdde avviker dtminstone delvis fran omrddet for den pa forhand
faststédllda sektorn.

9. Styrarrangemang enligt patentkrav 7 eller 8, i vilket ndimnda pa
forhand faststdllda sdkerhetsomrade omfattar ett omrade, som stracker sig pa 1,5
meters avstand fran skogsmaskinens styrhytt.

10. Styrarrangemang enligt nagot av patentkraven 7-9, i vilket
styrenheten ar anordnad att dstadkomma att skogsmaskinens funktion stannar
upp som svar pa att det i omradet for sdkerhetsomrddet har detekterats ett objekt
som inte ar en konstruktionsdel i skogsmaskinen.

11. Styrarrangemang enligt nagot av patentkraven 1-10, i vilket
atminstone en detektor omfattar dtminstone en av foljande: LiDAR, kamera,
maskinvision, ultraljudsmétanordning och radar.

12. Styrarrangemang enligt nagot av patentkraven 1-11, i vilket
dtminstone en namnd detektor dr anordnad i dtminstone en av féljande: i
anslutning till ett fonster i styrhytten, ovanfor styrhytten pa utsidan av
styrhytten, i styrhyttens dvre del pa insidan av styrhytten, i skogsmaskinens
stomme, i skogsmaskinens bom, i1 skogsmaskinens frdmre stomme, i
skogsmaskinens bakre stomme och 1 en extern konstruktion utanfor
skogsmaskinen som ror sig tillsammans med skogsmaskinen.

13. Styrarrangemang enligt ndgot av patentkraven 1-12, i vilket
namnda pa forhand faststdllda sektor riktar sig fran skogsmaskinens styrhytt

atminstone i riktning mot bommens huvudsakliga arbetsriktning.
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14. Styrarrangemang enligt patentkrav 13, i vilket ndimnda pa férhand
faststédllda sektor ytterligare riktar sig fran skogsmaskinens styrhytt atminstone
till tva i riktning av bommens huvudsakliga arbetsriktning tvarriktade sidor.

15. Styrarrangemang enligt patentkrav 14, i vilket ndimnda pa férhand
faststdllda sektor ytterligare riktar sig fran skogsmaskinens styrhytt i motsatt
riktning i forhallande till bommens huvudsakliga arbetsriktning.

16. Styrarrangemang enligt nagot av patentkraven 1-15, i vilket
namnda pa forhand faststédllda sektor stracker sig minst pa 15 meters avstand
fran skogsmaskinens styrhytt.

17. Styrarrangemang enligt nagot av patentkraven 1-15, i vilket
namnda pa forhand faststdllda sektor stracker sig pa ett avstdnd fran
skogsmaskinens styrhytt som vasentligen motsvarar bommens rackvidd.

18. Forfarande for styrning av en skogsmaskin, vilken skogsmaskin
omfattar atminstone en styrhytt och dtminstone en bom, kdnnetecknat av
atti forfarandet:

detekteras med atminstone en detektor dtminstone ett objekt inom
omradet for dtminstone en pa forhand faststdlld sektor, vilken sektor ar inriktad
pa omradet mellan styrhytten och bommens dnde,

detekteras med detektor atminstone en av fdljande: ndmnda
detekterade objekts ldgesdata vid atminstone tva olika tidpunkter och ndmnda
detekterade objekts hastighet,

faststdlls med atminstone en styrenhet adtminstone nadmnda
detekterade objekts rorelseriktning i forhallande till styrhytten vid atminstone
tva olika tidpunkter utgdende fran detekterade lagesdata och/eller objektets
detekterade hastighet,

kontrolleras med styrenheten behovet av att dstadkomma en dndring i
styrningen av skogsmaskinen genom att kontrollera dtminstone ett pa férhand
faststéllt styrkriterium som svar pa att det detekterade objektets detekterade
rorelseriktning riktar sig mot styrhytten inom omradet féor ndimnda pa forhand
faststillda sektor, och

astadkoms med styrenheten en dandring i styrningen av
skogsmaskinen som svar pa att det detekterade objektets faststéllda
rorelseriktning riktar sig mot styrhytten inom omradet féor ndimnda pa forhand
faststdllda sektor och att ndmnda atminstone ett pa forhand faststillda
styrkriterium uppfylls.

19. Foérfarande enligt patentkrav 18, i vilket ytterligare
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detekteras med atminstone en detektor atminstone ett objekt, vilket
objekt inte dr en konstruktionsdel i skogsmaskinen, inom omradet for ett pa
forhand faststillt sdkerhetsomrade, vilket sidkerhetsomrade avviker atminstone
delvis fran den pa férhand faststéllda sektorns omrade, och i vilket

astadkoms med dtminstone en styrenhet en dndring i styrningen av
skogsmaskinen som svar pa att detektorn har i sdkerhetsomradet detekterat ett
objekt som inte hor till ndmnda skogsmaskin.

20. Forfarande i enlighet med patentkrav 19, i vilket ndamnda
sdakerhetsomrade avviker atminstone delvis fran omradet for den pd férhand
faststdllda sektorns omrade.

21. Datorprogramvara, kdnnetecknad av att
datorprogramvaran omfattar programkod som utférd i en processor far
arrangemanget enligt nagot av patentkraven 1-17 att utféra forfarandet enligt
patentkrav 18 eller 19.

22. Skogsmaskin, kannetecknad av att ndmnda skogsmaskin

omfattar ett styrarrangemang enligt nagot av patentkraven 1-17.
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Havaitaan tunnistimella kohde ennalta méaaritellyn sektorin
alueella, joka sektori on kohdistettu ohjaamon ja puomin p&an
véliselle alueelle ]

Havaitaan tunnistimella havaitun kohteen sijaintitieto ainakin
kahdella eri ajanhetkella ja/tai havaitun kohteen nopeus

]

Maaritetddn ohjausyksikdlld havaitun kohteen lilkkesuunta
ohjaamoon ndhden kohteen ainakin kahdella eri ajanhetkelld
havaittujen sijaintitietojen ja/tai kohteen havaitun nopeuden
perusteella —

Tarkistetaan ohjausyksikéila tarve aiheuttaa muutos
metsdkoneen ohjaukseen tarkistamalia ennalta madaritetty
ainakin yksi ohjauskriteeri vasteena sille, ettd havaitun
kohteen havaittu liikesuunta suuntautuu kohti ohjaamoa
mainitun ennalta maaritellyn sekiorin alueella

Aiheutetaan ohjausyksikélla muutos metsdkoneen ohjaukseen
vasteena sille, ettd havaitun kohteen maéaritetty liikesuunta
suuntautuu kohti ohjaamoa mainitun ennalta maaritellyn
sektorin alueellaja ettd ainakin yksi ennalta maaritetty
ohjauskriteeri tayttyy
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