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Aktiebolaget ASEA-ATOM, Box 53, 721 04 Visterds, Ruotsi

Reaktorin ohjauslaite, jossa on ohjauspydrill¥ laakeroitu mintd -
Reaktorstyrdon med styrhjulslagrad kolv

Esilld oleva keksint® koskee ohjaussauvasta ja ohjaussayvan kiytt8-
laitteesta koostuvaa ohjauslaitetta sen tyyppisii ydinreaktoreita
varten, joissa ohjaussauva ty8nnetisn reaktorin miilun sis##in alhaalta
pdin. Kdyttdlaite kisitti4 mekaanisen k¥ytt8laitteen ohjaussauvan
normaalia liikuttelua varten, sekd hydraulisen kiyttdjlirjestelmin
ohjaussauvan nopeaa sis#inty8ntimisti varten. Mekaaninen kidytt6laite
kdsittdl moottorik#yttdisen ruuvin ja ruuvilla sen akselin suunnassa
liikkuvan,; kiertym#tt®émiksi lukitun mutterin, ja hydraulinen kiytts-
Jérjestelm¥ k#sitt44 onton, ruuvin pituussuunnassa siirrettivissi ole-
van, ruuvia ympirdivén ja normaalin k#yt8n aikana mutterin p88lli
lepd8vin mdnnén, ruuvia, mutteria ja reikimintii ympidr8ivin kotelon,
joka on varustettu seinYosalla, jossa on aukko Jonka l#pi reikiminti
tiivistettyns voi kulkea, vihint4in yhden virtauskanavan, joka yhdis-
tid reikdminn#n sisustan kotelon sisustaan, sek# laitteen hydraulisen
painev8liaineen johtamiseksi koteloon ohjaussauvan nopean sisiin-
tybntdmisen aikana, ja reik#m#nni#n alap##n kohdalle sovitettuna salpa-
laitteen, joka ohjaussauvaa normaalisti liikuteltaessa on toimeton,
mutta ohjaussauvan nopean sis#intydnndn aikana alkaa automaattisesti
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toimia, ja estii reikamﬁnfaﬁ hydraulipaineen laskiessa liikkumasta
alaspdin ja siten my8s estdi ohjaussauvaa j4tt¥méstd miilua hallitse-
mattomasti, joka sauvalaite my8s on sovitettu lakkaamaan automaatti-
sesti toimimasta vasta sitten, kun mutteri ruuvin py8rinnsn avulla on

viety yl¥¢s minninvarteen.

Edelll selitettyd tyyppii oleva ohjauslaite on tunnettu ruotsalaisesta
patenttijulkaisusta 314 749. T4ssi tunnetussa, patenttijulkaisussa
selitetyssi ohjauslaitteessa kiytetiin kireitld tiivistysrenkaita ja
grafiittista liukulaakeria, jossa reikiminti viediin siti ympdrdivin
ohjausputken ylimm#n osan, niin kutsutun jarrusylinterin 14pi. THllai-
set komponentit ovat kuitenkin alttiina suurelle kulutukselle, miki
Jonkin aikaa kest#neen reaktorin k#ytdn jilkeen saattaa johtaé toi-
minﬁa1ﬂxmnudﬁn_hngnanemiﬁﬂenL“Tﬁmamyarjqunli_ﬁaadaan_hunmatnayasxiw.”

lievennetyksi suorittamalla laakerointi esill¥ olevan keksinndén mukaan

Tunnusmerkillist¥ keksinntlle on se, miki on ilmaistu patenttivaati~
muksissa, ja keksint® seliteti#n seuraavassa oheisen piirustuksen yh-
teydessH, jossa kuvio 1 esitt#i perspektiivikuvantona modulia, joka
koostuu neljlstd polttoainepatruunasta, jotka seisovat alustalaatalla,
joka ohjaussauvan johtoputken v#lityksell4 on yhdistetty keksinnén
mukaiseen ohjauslaitteeseen. Kokoomapiirustuksen, joka on keksinndn
mukaisen ohjauslaitteen aksiaalileikkauskuvannon muodossa, muodostavat
kuviot 2, 3,'4 ja 5, joista kuvio 2 esitt44 ohjauslaitteen alinta
osaa, kuvio 3 v#litt®miisti kuvion 2 yldpuolella sijaitsevaa osaa jne.
Jako osiksi on pelk#st##n piirustuksellinen. Kuviot 6, 7, 8 ja 9
esittivlt klytt8laitetta leikkauksina viivoja VI-VI, VII-VII, VIII-
VIII j.a IX~IX my8ten.

Kuviossa 1 esitetty moduli koostuu neljist¥ polttoainepatruunasta 5,
Jotka seisovat alustalaatalla 6, joka ohjaussauvan johtoputken 7 vili-
tykselld on yhdistetty keksinn®n mukaiseen ohjauslaitteeseen.

Ohjauslaite koostuu ohjaussauvasta 3, joka kytkinosan 8 vilityksellX
on yhdistetty ohjaussauvan kiytt8laitteeseen 4. Niin kuin piirustuk-
sesta ndkyy, kdytt8laite U koostuu seuraavista pH¥osista: sHhk®mootto-
ri 9 vakiotyyppisine hammasvaihteineen, akselin tiiviste 10, ruuvi 11,
mutteri 12, ménndnvarsi 13 ja kotelo 14 seki aseman osoituslaitteisto.

S&hkémoottori 9 hammasvaihteineen on sijoitettu reaktorin atmosfi##rin
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ulkopuolelle ja kytketty rﬁﬁviin 11, jonka kHyttYpd4 sopii akselin
tiivisteen 10 14pi. THm# on varﬁstettu vuodonpoistolaitteella. Mutteri
12 on kiertymidttOmisti ohjattﬁna ohjausputkéasa 14 olevilla akselin-
suuntaisilla uurteilla, ja siirtyy akselin suunnassa, kun ruuvi 11
pydrii. Mutterin 12 kiertéitetty sisdosa 12' on tehty grafiitista tai
jostakin huonommin 1#mpétiloja kestivisti aineesta, esimerkiksi ferro-
asbestista tai polyamidista. SisHosaa 12" ympirdi metallinen ulko-osa
12". Reik#m#nt¥ 13 on putken muotoinen ja ymp&rdi ruuvia 11. Alhasalta
se on varustettu p44114 16, joka kannattaa kolmea ohjauspydrii 15 seki
kolmea joustavaa salpaa 17. Y1h#41t4 minndnvarsi 13 on varustettu
kytkimelld 18, johon ohjaussauvan kytkinosa 8 on kytketty. Reikiminti
13 pistd8 ohjausputken 14 ylip4lssi olevan tiivisteen 19 1¥pi.

Normaalisti minn#nvarsi 13 lep#4 mutterin 12 p&&il& ja siirtyy siis

sen mukana. Joustavat salvat 17 ovat t#11din tdimettomina, koska ne
pysyvidt sisHinvedettyiny. Nopean sislintybnndn aikana ménninvarteen
13 vaikuttaa hydraulipaine, jolloin se yhdessi ohjaussauvan 3 kanssa
tydntyy yl8spdin ja jittH34 asemansa mutterin 12 p44114. Minninvarren
13 salvat 17 vapautuvat t8118in ja nojaavat joustavasti ohjausputkea
14 vasten tarttumatta t4#m4n salpareikiin 23, niin kauan kuin reiki-
méntd liikkuu yl&spiin, Liikkeen suunnan vaihtuessa salvat 17 sen
sijaan tarttuvat 15hiﬁp§&n salpareikéin. T3114 keinoin ohjaussauva 3
estetflin palaamasta ulos miilusta kun hydraulipaine laskee. Hkkipy-
siyksen tapahtuessa klynnistyy samalla s3hk®moottori, ruuvaten mutte-
rin sen yl¥asemaan. Kun sauvan 3 paino taas lepi# mutterin 12 pH4114,
salvat 17 irtoavat automaattisesti, mink# jilkeen voidaan taas suo-

rittaa siirto alaspiin.

Hammasvaihdesdhk8moottori 9 koostuu sihk¥moottorista 9' ja hammas-—
vaihteesta 9". Hammasvaihdemoottoriin sy8tetiin sihk8virtaa johtoa

25 mylten. Hammasvaihdemoottorin ulostuloakseli on momenttikytkimen

26 ja erillisen akselin 27 vilityksell# kytketty ruuviin 11. Momentti-
kytkin 26 toimii mekaanisena ylikuormitussuojana. Sill¥ on tietyiséé
rajoissa aseteltavissa oleva vdi#nt8momentti, so. se katkaisee virran
s8dhkOmoottoriin 9' kun aseteltu maksimi v#intSmomentti on saavutettu.

Ruuvin 11 alap#¥ on varustettu siind kiinni olevalla, liejuloukulla
71 varustetulla kytkinkappaleella 28, joka on uurresovituksella kyt-
ketty akseliin 27. THm4 pist#¥ tiivistysrasian 10 14pi hammaskytki-
meen 29. Tiivistysrasiaa 10 ympirdi laippa 34, jossa on tyhjennys-

kanava 37. Laippa 34 toimii kayttblaitfeen kytkent8laippana kytkentii



varten reaktorisfilidn pohjassa olevaan putkiyhteeseen 2, ja siin4 on
yhteeseen 2 sis88npistivi osa, johon ohjausputki 14 on ruuvattu kiinni
T4émi on sisipuoleltaan varustettu kolmella pystysuoralla rivill# sal-
pareikil 23 ja kolmella pystysuoralla ﬁﬁrteella ohjauspy®drid 15 ja 20

varten.

Reik&m#ntd 13 on alaosastaan varustettu p44118 16, joka alapiissiin
kannattaa kolmea, vaakasuorien k¥intymiakseleiden U2 varaan k#inty-
viksi sovitettua, jousilla 48 varustettua salpaa 17. Reik#minti 13

on kiertyméttémiisti ohjattuna kolmella, p##h#in 16 kiinnitetylli oh-

Jausvarrella 29.

Ruuvin 11 yl&p834 on laakeroitu reikim#ntsin 13 neljZl1i ohjauspyd-
r8114 44, jotka_ on sovitettu. pydriviksi kukin oman_akselitankaonsa U5 .

toiseen p##h¥n, joka tanko toisesta pi4stlln on kiinnitetty pH#tekap-
paleeseen U7. Kunkin akselintangon pituus, laskematta mukaan p¥fte-
kappaleen U47 sis#8n ruuvattua osaa, on vihint#4n kaksi kertaa niin
suuri kuin ohjauspydrin 44 akselin suuntainen mitta.

Laakeroinnin on selvittdvi kahdesta erilaisesta liikeyhdistelm#sti,

nimittiin:

a) ruuvi pySrii ja reik#mint¥ liikkuu akselin suunnassa.
b) ruuvi seisoo ja reikimint# liikkuu akselin suunnassa.

Liikeyhdistelmisss a) saadaan melkein puhdas vierint#kitka, varsinkin
Jjos akselitangot 45 ovat tietyn kulman verran vinossa, tavallisesti

0-109°,

Liikeyhdistelméss¥ b), joka esiintyy harvemmin, sallitaan liu'unta
pybrdn ulkopinnan ja reikim#nn#n sis#pinnan vi1i114. PyS8rien ainek-
seksi valitaan kova aines; esim stelliitti tai kovametalli. TH114
keinoin vv8ltet##in leikkautumisen ja suuren kulutuksen riski.

Reikdminnén 13 hydraulisen sisd#ntydntymisen jHlkeen tHt4 jarrute-
Tfaan hydraulisella jarrulla. Jarrun muodostaa reikim#nn#n pHissi oleva
paksunnos 16, joka menee jarrusylinterin 14' sis##n. Muissa rakenteis-
sa reikdménnin tiivistimiseen ja ohjaamiseen on k#ytetty grafiitti-
holkkia. Oheisen piirustuksen mukaisessa ratkaisussa - hydraulijar-
run kulumisen ja toiminnan huononemisen vastustamiseksi - on kokonaan



viltetty liukumdsta jarrusylinterin ja reik#minnin v#1ill3d ja samalla
saavutettu se tarkka reikiminnsin 13 ja jarrusylinterin 14' vilisen
vuodon hallinta, joka vaaditaan, jotta 'saataisiin hallittu jarrutus-
toiminta. Oheisen piirustuksén mukaan jarrusylinteri 14' on varustettu
kosketuksettomalla labyrinttitiivisteelll, jonka muodostaa suuri jouk-
ko ympyr&nmuotoisia uurteita U8, ja reikiminnin keskistys jarrusylin-
teriin 14' n#hden tapahtﬁﬁ kolmen ohjauspydrin 49 avulla Ohjauspydrit
49 ovat kovaa ainesta, esim. stelliitti¥ tal kovametallia ja ne on
sovitettu kukin omaan, vedenpitivé#in, jarrusylinteriin muodostettuun
ja reikdmint&in p4in olevaan taskuunsa 70. Pydrdt voidaan saattaa no-~
jaﬁmaan holkkeettomasti reik#mintdi vasten sen ansiosta, ettd ne on
laakeroitu ep8keskbakseleille.

Mutteri 12 ja reikimintd 13 ovat ohjattuing kiertymittSmisti ohjaus-

pydrilld 20 ja vastaavasti 15. Kukin pydr# on kiinnitetty vapaaseen
varteen 39 vast. 29, jonka pituus on niin suuri, ettd ohjauspydrit
puristuvat suurella voimalla ohjausuurteisiinsa, samalla kun varsi

vol joustavasti taipua suurella alueella.

Patenttivaatimukset

1. Ohjauslaite, joka koostuu ohjaussauvasta (3) sek# ohjaussauvan
k&yﬁtﬁlaitteesta (4), sen tyyppistd ydinreaktoria varten, jossa ohjaus-
sauva tydnnetdln reaktorin miilun sisi¥n alhaalta pH#in, joka k¥yttd-
laite (4) k#sitti4 mekaanisen kHyttSlaitteen ohjaussauvan normaalia
liikuttelua varten seki hydraulisen kiytt8jirjestelm¥n ohjaussauvan
nopeaa sisdintydntémistd varten, joka mekaaninen k¥ytt8laite k#sittii
moottorikdyttdisen ruuvin (11) ja ruuvilla sen akselin suunnassa 1iik-
kuvan, kiertymittdm#ksi lukitun mutterin (12), ja hydraulinen k#yttd-
jirjestelms kisittHd4 ruuvin pituussuunnassa siirrettldvisss olevan,
ruuvia (11) ymp#rdivin reikim4nn#n (13), joka normaalin k#ytdn aikana
lepdd mutterin (12) p##114, kytkentfelimet (18, 8), joihin kuuluu
viintdkytkin (18), joka yhdist#4 reik#m&nn&n (13) ja ohjaussauvan (3),
ruuvia (11), mutteria (12) ja reik&m#nt44 (13) ympirdiv#n ohjausput-
ken (14). joka yldp44stlsn on varustettu seinfosalla (14'), jossa on
aukko, jonka 18pi reik#mintsd (13) voi tiivistettyn# kulkea, vdhinti#n
yhden virtauskanavan (55), joka yhdist#i reik#m#nn#n (13) sisustan
ohjausputken (14) sisustan kanssa, seki reik#minnin (13) alapiihin
(13') sovitetun salpalaitteen (17, 42, 48), joka ohjaussauvaa (3)
normaalisti liikuteltaessa on toimeton, mutta ohjaussauvaa (3) nopeas-
ti sisllintydnnettlessd automaattisesti aktivoituu ja est4i reikimintis




(13) hydraulipaineen laskiessa liikkumasta alasplin ja siten estdd
ohjaussauvaa (3) hallitsemattomasti jittimisty miilua, joka salpalai-
te (17, 42, 48) my¥s on sovitettu automaattisesti lakkaamaan toimimas-
ta vasta kun mutteri (12) ruﬁvin (11) pydrinnin vaikutuksesta on kul-
kenut yl8s ménn#nvarteen (13), t unne t t u siit4, etti mainitun
tiivisteen p##asiassa muodostaa labyrinttitiiviste, jonka muodostaa
.suuri joukko mainitussa aukossa olevaan sylinteripintaan tehtyji ren-
gasuurteita (19), jolloin kosketukseton suhde mainitun sylinteripinnar
ja sen ympir8im#n reikiminnin (13) v#1ill4 varmistetaan joukolla vaa-
kasuorille akseleille asennettuja ohjauspybriﬂ (49), jotka on sovi-
tettu kukin omaan vedenpitlviiin, mainittuun séinfosaan muodostettuun
ja reikidm¥nt¥in piin olevaan taskuunga (70).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjauslaite, t unne t t u sii-
TTTTEE, ettd mainitut ohjallspysrat (49) ovat kovametalliar— T

Patentkrav
1. Styrdon, best8ende av en styrstav (3) och ett drivdon (4) fdr
styrstaven, fr en k#rnreaktor av den typ, vid.vilken styrstaven in-
skjutes 1 reaktorhirden underifrén, vilket drivdon (U4) innefattar en
mekanisk drivanordning £6r normal mandvrering av styrstaven samt ett
hydrauliskt drivsystem f8r snabbinskjutning av styrstaven, varvid den'
. mekaniska drivanordningen innefattar en motordriven skruv (11) och en
P4 skruven axiellt rdrlig vridsikrad mutter (12), och det hydrauliska
drivsystemet innefattar en i skruvens l8ngdriktning férflyttbar hil-
kolv (13) omgivande skruven (11) och vid normal drift vilande p& mut-
tern (12), kopplingsorgan (18, 8) innefattande en vridkoppling (18)
sammanbindande hdlkolven (13) och styrstaven (3), ett skruven (11),
muttern (12) och h8lkolven (13) omgivande styrr8r (14), som vid sin
sin Yvre 4nde Hr f8rsett med en viggdel (14') med en 8ppning, genom

vilken hélkolven (13) kan l8pa under t#tning, minst en strdmningska-
nal (55) fdéroindande h&lkolvens (13) inre med styrrdrets (14) inre
samt en vid-hdlkolvens:(13) twndre 4nde (13') anordnad spdrranordning

(17, 42, 48), som vid normal mandvrering av styrstaven (3)
4r inaktiv, men vid en snabbinskjutning av styrstaven (3) automatiskt
| aktiveras och férhindrar hdlkolven (13) att vid §junkande hydraul-
tryck réra sig neddt och siledes f¥rhindrar styrstaven (3) att okont-
rollerat l&mna hirden, vilken spdrranordning (17, 42, 48) 8ven &r an-
ordnad att automatiskt inaktiveras f8rst nir muttern (12) genom skru-
vens (1l1) rotation férts upp till kolvstingen (13), k & n n etec k-
q a t dirav, att nimnda tidtning i huvudsak utgdres av en labyrint-




tdtning i form av en midngfald i en cylinderyta hos n#mnda 8ppning
utformade ringspdr (19), under det att ber¥ringsfri relation mellan
ndmnda cylinderyta och den av denna omslutna h&lkolven (13) s#ker-
stdlles medelst ett flertal pé horisontélla axlar monterade styrhjul
(49), vilka 4r anordnade i var sin vattent¥t, i n#mnda viggdel utfor-
mad och mot hilkolven vettande ficka (70).

2. Styrdon enligt pétentkravet'l, kd&8nnetecknat dirav,
att nimnda styrhjul (49) #r utférda i h&rdmetall. '
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