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B1

Det tillhandahalles ett ledat fordon, som har en forarhyttsdel, en sldpdel och en

kopplingsanordning placerad mellan forarhyttsdelen och sldpdelen. Ett framhjulspaket kan

uppbira forarhyttsdelen; och ett bakhjulspaket kan uppbira sldpdelen. Fordonet kan inkludera ett

system for 6verhastighetsskydd som &r konfigurerat att skydda fordonet mot ett

Overhastighetstillstand.
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SAMMANFATTNING

Det tillhandahalles ett ledat fordon, som har en forarhyttsdel, en sldpdel och en
kopplingsanordning placerad mellan forarhyttsdelen och slidpdelen. Ett framhjulspaket kan
uppbira forarhyttsdelen; och ett bakhjulspaket kan uppbéra slipdelen. Fordonet kan inkludera ett
system for Gverhastighetsskydd som 4r konfigurerat att skydda fordonet mot ett

Overhastighetstillstand.



ANORDNING OCH FORFARANDE FOR SKYDD MOT OVERHASTIGHET HOS
FORDON

UPPFINNINGENS TEKNISKA OMRADE

[0001] Féreliggande beskrivning hanfor sig till ett system for skydd mot Sverhastighet, och mer
specifikt till ett automatiskt bromssystem for att skydda ett ledat fordon fran att ga till

Overhastighet.

BAKGRUND OCH SAMMANFATTNING

[0002] Ledade fordon ssom ledade dumptruckar (articulated dump trucks, ADT's) utgor kind
teknik. ADT-er innefattar exempelvis en forarhyttsdel som har en forsta ram som uppbir
forarhytten och en slédpdel som har en andra ram som uppbir lastkroppen. Lastkroppen kan vara
konfigurerad for att innehalla en last och ir i typfallet kopplad till en aktivator for angulir rorelse
i forhéllande till den andra ramen. Den forsta ramen och den andra ramen kan vara operativt
kopplade via en artikulerad led. Ett framhjulspaket kopplat till den forsta ramen kan ge rullande
uppbérning at forarhyttsdelen, och ett bakhjulspaket kopplad till den andra ramen kan

astadkomma ett rullande uppbérande for sldpdelen.

[0003] Ledade fordon kan nérma sig ett verhastighetstillstind nér drivlinans komponenter
uppnér en hastighet som dverstiger vad de 4r dimensionerade for. Ett 6verhastighetstillstand kan
dé t.ex. uppsté nér det ledade fordonet nar toppfart i hogsta vixel och fordonet fortsitter att ska
farten. Ett sddant 6verhastighetstillstand kan utgdra risk for skador pa motorn, vixellddan eller

andra komponenter i drivlinan.

[0004] I enlighet med en utfringsform av foreliggande beskrivning #r det anordnat ett
arbetsfordon som innefattar en motor med en anordning i gasreglaget och en vixellada som &r

kopplad till motorn. Ett chassi inkluderar en forarhyttsdel, en sldpdel och en kopplingsanordning



placerad mellan forarhyttsdelen och sldpdelen. Férarhyttsdelen inkluderar en forsta ram och
sldpdelen inkluderar en andra ram, och kopplingsanordningen #r konfigurerad for att
tillhandahalla en pivoterande rérelse hos slépdelen relativt forarhyttsdelen. Ett framhjulspaket 4r
konfigurerat for att uppbéra forarhyttsdelen. Framhjulspaketet inkluderar en forsta axel och ett
par hjul kopplade till den forsta axeln. Ett bakhjulspaket 4r konfigurerat for att uppbira
sldpdelen. Bakhjulspaketet inkluderar en andra axel och ett par hjul kopplade till den andra
axeln. En drivaxel &r kopplad mellan det forsta hjulpaketet och det andra hjulpaketet. En broms
ar kopplad till atminstone en av det framre och det bakre hjulpaketet och #r konfigurerad for att
anbringa en bromskraft till atminstone ett av det frimre och det bakre hjulpaketet. En givare &r
konfigurerad for att detektera fordonets hastighet och en kontrollanordning kommunicerar med
bromsen och givaren. Kontrollanordningen &r konfigurerad for att styra Sppningen pa motorns
gasreglage. Kontrollanordningen #r konfigurerad for att automatiskt reducera Oppningen pa
gasreglaget vid detektering av en fordonshastighet utanfor ett forsta troskelomrade och att
automatiskt aktivera bromsen vid detektering av en fordonshastighet utanfor ett andra

troskelomrade, varvid detta andra troskelomrade dr hogre 4n det forsta troskelomradet.

[0005] Enligt en andra utforingsform av foreliggande beskrivning tillhandahalls ett fordon som
inkluderar en frimre del som har en frdmre ram, en motor uppburen av den frimre ramen, och en
vixellada kopplad till motorn. Fordonet inkluderar minst en av en retarder (hastighetsminskare)
och en parasitisk last kopplad till motorn. Aktivering av atminstone en av retardern och den
parasitiska lasten &r konfigurerad for att forsvara for véxelladan att rotera. Ett framhjulspaket &r
operationellt kopplat till fréimre ramen for att uppbéra den framre delen. Framhjulspaketet
inkluderar en forsta axel och ett par hjul kopplade till den forta axeln. Fordonet omfattar
dessutom en sldpdel inklusive en bakre ram. Ett bakhjulspaket &r operationellt kopplat till den
bakre ramen for att uppbira sldpdelen, bakhjulspaketet inkluderar en andra axel och ett par hjul
kopplade till den andra axeln. En ramkoppling 4r placerad mellan den frimre ramen och den
bakre ramen, ddr ramkopplingen 4r konfigurerad for att medge pivoterande rorelse mellan den
framre ramen och den bakre ramen. En drivaxel &r kopplad mellan det frimre hjulpaketet och det
bakre hjulpaketet. En broms ér kopplad till 4&tminstone en av det frimre och det bakre hjulpaketet
och &r konfigurerad for att anbringa en bromskraft till atminstone ett av det frimre och det bakre

hjulpaketet, En givare dr konfigurerad for att detektera vixellddans hastighet. En



kontrollanordning kommunicerar med bromsen, givaren och dtminstone en av retardern och den
parasitiska lasten. Kontrollanordningen &r konfigurerad for att automatiskt aktivera atminstone
en av retardern och den parasitiska lasten vid detektering av att vixellddans hastighet befinner
sig utanfor ett forsta troskelomréde och for att automatiskt aktivera bromsen vid detektering av
att véixelladans hastighet befinner sig utanfor ett andra troskelomrade, varvid det andra

troskelomradet ar storre dn det forsta troskelomradet.

[0006] Enligt ytterligare en annan utforingsform av foreliggande beskrivning tillhandahalls ett
skydd mot 6verhastighet for ett fordon. Metoden inkluderar att tillhandahalla ett fordon inklusive
en forarhyttsdel, en sldpdel, en drivlina och en kopplingsanordning placerad mellan den frimre
delen och den bakre delen. Kopplingsanordningen &r konfigurerad for att ge pivoterande rorelse
mellan sldpdelen och forarhyttsdelen. Forarhyttsdelen inkluderar ett framhjulspaket och
sldpdelen ett bakhjulspaket. Atminstone ett av framhjulspaket och bakhjulspaket inkluderar en
broms. Drivlinan inkluderar en motor och en vixellada kopplad till motorn. Metoden innefattar
dessutom att detektera drivlinans hastighet, och att jimfora den detekterade hastigheten med det
forsta troskelomradet, och att reducera gasreglagekravet till motorn nir den detekterade
hastigheten befinner sig utanfor det forsta troskelomradet. Metoden innefattar ytterligare att
jdmfora den detekterade hastigheten med ett andra troskelomrade, varvid det andra
troskelomradet &r storre 4n det forsta troskelomradet, och att aktivera bromsen nir den

detekterade hastigheten &r storre dn det andra troskelomradet.

KORT BESKRIVNING AV RITNINGARNA

[0007] Det ovanstaende och andra egenskaper och fordelar hos uppfinningen och metoder att
uppna dem kommer att framsta klarare och framstillandet sjdlvt kommer att béttre forstas genom

att hénvisa till foljande beskrivning i samband med de bifogade ritningarna, i vilka:

[0008] FIG. 1 illustrerar ett exempel pa ett ledat fordon som innehaller skyddssystemet enligt
foreliggande beskrivning;



[0009] FIG. 2 illustrerar en schematisk vy ovanifrén, av ett exempel pé drivlina for ett ledat

fordon i FIG. 1 med ett framhjulspaket och ett bakhjulspaket;

[0010] FIG. 3 illustrerar en representativ vy av ett exempel pa ett skyddssystem mot

overhastighet for fordonet i FIG. 1;

[0011] FIG. 4 illustrerar ett exempel pad metod for 6verhastighetsskydd for fordonet i FIG 1; och

[0012] FIG. 5 illustrerar ett exempel pa en stegbalk for fordonet i FIG. 1.

[0013] Motsvarande referensnummer indikerar motsvarande delar i flera vyer.
Exemplifieringarna som visas hér visar exempel pé utforandet av uppfinningen, och sidana

exemplifieringar skall inte tolkas som att de begrinsar uppfinningsomfanget p& nagot sitt.

DETALJERAD BESKRIVNING

[0014] De utforingsformer som uppvisas hér dr inte avsedda att vara uttémmande eller att
begrénsa presentationen till precis de former som uppvisas i den foljande detaljerade
beskrivningen. Snarare 4r utforingsformerna valda och beskrivna s att andra som ér skickliga i

konsten kan anvinda deras lirdomar.

[0015] Med initial referens till FIG. 1, ett exempel pé ett ledat fordon 10 inkluderar ett chassi 11
som har en forsta eller forarhyttsdel 12 och en andra eller sldpdel 16. Forarhyttsdelen 12

inkluderar en forsta ram 14 och sldpdel 16 inkluderar en andra ram 18. Forsta ramen 14 &r



kopplad till andra ramen 18 genom en kopplingsanordning 20. I den illustrerade utforingsformen
inkluderar kopplingsanordningen 20 en pivoterande ramkoppling 22 och roterande ramkoppling
26. Pivoterande ramkoppling 22 medger ledad rorelse, eller pivotering, av den andra ramen 18
relativt den forsta ramen 14 runt en vertikal axel 24. Roterande ramkoppling 26 medger
roterande rorelse for den andra ramen 18 relativt den forsta ramen 14 runt en longitudinell axel
28. I en utféringsform inkluderar fordon 10 en eller flera hydrauliska aktiverare konfigurerade

for att styra vinkeln mellan forsta ramen 14 och andra ramen 18 for att styra fordonet 10.

[0016] Forsta ramen 14 illustrerar uppbirandet for forarhytten 30 och motorn 31 for att driva
fram fordonet 10. Ett forsta eller frimre hjulpaket 32 uppbir forarhyttsdelen 12 och ér
operationellt kopplad forsta ramen 14. Forsta hjulpaketet 32 inkluderar ett par hjul 34 for att ge
rullande uppbérning for forarhyttsdelen 12. En behallare eller dumpkropp 35 for att innehalla en
last uppbiirs av en andra ram 18. En aktiverare, sdsom en hydraulisk cylinder 37, kan vara
kopplad till dumpkroppen 35 for att i vinkel lyfta upp dumpkroppen 35 relativt den andra ramen

18 (sdsom visas streckat i FIG. 1).

[0017] Ett andra eller bakre hjulpaket 33 &r operationellt kopplat till den andra ramen 18 for att
uppbéra sldpdelen 16. I den illustrerade utfringsformen inkluderar bakre hjulpaketet 33 frimre
hjul 40 och bakre hjul 42. Refererande till FIG. 2, sa illustrerar bakhjulspaketet 33 ett inkluderat
bakre vénsterhjulpaket 36a och ett bakre hogerhjulpaket 36b. Vinster och hoger bakre hjulpaket
36a och 36b illustrerar var for sig ett frimre hjul 40a, 40b och ett bakre hjul 42a respektive 42b. I
den illustrerade utforingsformen 4r vardera av de framre hjulen 40a, 40b och bakre hjulen 42a,
42b rotationellt kopplade till en tandem- eller stegbalkskoppling 44 (se dven FIG. 5). Som
illustreras i FIG. 1, sa 4r tandem 44 pivoterbart kopplad till andra ram 18 via en pivoterande
tandemkoppling 46. Funktionen hos tandem 44 medger en pivoterande rérelse hos friamre hjul 40
relativt bakre hjul 42 runt kopplingen 46, dirigenom medgivande kontinuerlig markkontakt for
hjulen 40 och 42. I den illustrerade utforingsformen bestar koppling 46 av en stel axel som
utstrécks fran en andra ram 18 till tandem 44 for att medge pivotering mellan dem. Utom
betriffande rotation si har axel 46 i illustrationen en fix position i forhéllande till den andra

ramen 18 s att axel 46 ror sig vertikalt, longitudinellt och sidledes med den andra ramen 18.



{0018] I den illustrerade utforingsformen, sé 4r framre och bakre hjul 40 och 42 ett fixt avstand
frén axeln 46. Som ett resultat sa 4r fraimre och bakre hjulens, 40 och 42, rotationsaxels vertikala
position, relativt den andra ramen 18, oberoende av den last som bérs av dumpkroppen 35. I den
illustrerade utféringsformen, eftersom den stela axeln 46 &r direkt kopplad till den andra ramen
18 och tandem 44, sa &r fjaderkonstanten mellan andra ramen 18 och tandem 44, stor s att det i
huvudsak inte forekommer nagon rullning (rotation kring lingdaxeln) mellan andra ramen 18

och tandem 44.

[0019] Fordon 10 kan inkludera alternativa implementationer av hjulpaketen. Exempelvis sa kan

farre eller fler hjul och/eller axlar uppbéra sldpdelen 16 och/eller forarhyttsdelen 12.

[0020] Med referens till FIG. 2, ett exempel pa en drivlina 48 f6r fordonet 10 #r illustrerat. Motor
31 &r kopplad till drivaxel 56 via en vixellada 51 for att driva frdmre och bakre hjulpaketen 32,
33.1den illustrerade utféringsformen sa ar vixelladan 51 en automatvéxellada som styrs och
moduleras av vixelkontrollanordningen 116 (se FIG, 3) men dven andra typer av vixellador kan
tillhandahallas. I det framre hjulpaketet 32 ingér ett framaxelpaket 50, och bakre hjulpaketet 33
inkluderar en boggi eller ett bakaxelpaket 52. Framaxelpaketet 50 i illustrationen inkluderar en
framaxel 54 kopplad mellan hjulen 34a och 34b, och en differential 62 kopplad till framaxel 54. I
boggi-axelpaketet 52 ingér en forsta bakaxel 58 kopplad mellan hjulen 40a, 40b och en andra
bakaxel 60 kopplad mellan hjulen 42a, 42b. I den illustrerade utforingsformen ingér i den forsta
axeln 58 en forsta differential 66 och en andra axel 60 inkluderar en andra differential 68.
Tandems 44 vid de vénstra och hogra hjulpaketen 36a, 36b dr dessutom inkluderade i boggi-
axelpaketet 52 och kopplade till forsta och andra axlarna 58, 60.

[0021] Bromsarna fram, 102a, 102b ar kopplade till framaxel 54 for att anbringa en bromsande

kraft till framaxel 54. Férre eller ytterligare frambromsar 102 kan kopplas till framaxelpaket 52.
En bakre broms 104 &r i illustrationen kopplad till forsta axel 58 for att anbringa en bromsande

kraft till bada bakaxlarna 58, 60. Specifikt sa kan en bakre broms 104 kopplad till den forsta



bakaxeln 58 anbringa ett bromsande vridmoment pa andra bakaxel 60 via drivaxel 56. Alternativt
s kan farre eller ytterligare bakre bromsar 104 vara kopplade till boggiaxelpaket 52 for att
bromsa forsta och andra axlar 58, 60. Till exempel s kan ytterligare bakre bromsar 104 kopplas
till forsta axeln 58, och en eller fler ytterligare bakre bromsar 104 kopplas till andra axel 60. I en
utforingsform sa &r bromsarna 102, 104 hydrauliskt aktiverade skivbromsar, medan bromsarna

102, 104 kan vara av andra lampliga typer.

[0022] Drivaxel 56 ar kopplad till framaxel 54 i framaxelpaketet 50 och till forsta och andra axel
58, 60 i boggiaxelpaket 52. Drivaxeln 56 &r konfigurerad for att ge vridmoment fran vixellada
51 och motor 31 till framaxel 54 och férsta och andra axlar 58, 60 for att driva fram fordonet 10.
Specifikt s ar differentialen 62 pé framaxel 54 kopplad till drivaxel 56 och #r konfigurerad for
att ge vridmoment frdn drivaxel 56 till vardera av hjulen 34a, 34b medan den tillater att hjulen
34a, 34 roterar med olika hastighet. P4 samma siitt &r differentialerna 66 och 68 pa axlarna 58
respektive 60 kopplade till drivaxel 56 och &r konfigurerade for att ge vridmoment fran drivaxel

56 till hjulen 40, 42 medan de tillater individuella hjul 40 och 42 att rotera med olika hastighet.

[0023] I den illustrerade utfsringsformen sa inkluderar drivaxel 56 en differential 64 mellan
axlarna for att medge att axlarna 58, 60 roterar med olika hastigheter 4n framaxeln 54 under fird
med fordonet 10. Sasom illustreras i FIG.2 s inkluderar drivaxel 56 en forsta del 70 kopplad
mellan framaxelpaketet 50 och differentialen 64 och en andra del 72 kopplad mellan
differentialen 64 och boggiaxelpaketet 52. Framaxeln 54 #r kopplad till forsta delen 70 och forsta
och andra axlarna 58, 60 #r kopplade till andra del 72. Differentialen 64 &r till for att tillata
drivaxelns 56 forsta del 70 och andra del 72 att rotera med olika hastigheter ndr fordonet 10
anvénds, vilket dérigenom tilliter framaxel 54 att rotera med en annan hastighet &n forsta och
andra axel 58, 60. I den illustrerade utforingsformen &r vixelladan 51 kopplad till differentialen
64 for drivaxeln 56. [ en utfringsform sa #r vixelladan 51 och differentialen 64 anordnade i ett
enda paket, och utgdende axeln 98 fran vixelladan 51 utgor en del av den andra delen 72 av

drivaxeln 56. Alternativa utforingsformer for att koppla vixellddan 51 till drivaxeln 56 kan
tillhandahallas.



[0024] Differential 64 kan inkludera ett differentiallas, sésom en kopplingsanordning, for att
selektivt l4sa differential 64. Nér differential 64 #r last sa 4r forsta delen 70 av drivaxeln 56 last
till andra delen 72 sa att de roterar med samma hastighet. Se till exempel det automatiska
differentiallassystemet beskrivet i det ingivna patentet kallat ”Auto Inter-Axle Differential Lock
Engagement for Improved Reverse Braking Capacity” eller ” Automatisk differentiallasning
mellan axlar for forbattrad motorbromsforméga”. Attorney Docket No. DCO-P0081, inldmnat

2011-02-15, vars beskrivning &r explicit inkorporerad i detta patent som referens.

[0025] Referens till FIG. 3, dér ett exempel pa system 80 for Overhastighetsskydd for fordon 10
dr illustrerat. Systemet 80 for 6verhastighetsskydd #r konfigurerat for att initiera diverse nivaer
av overhastighetsskydd nér det detekteras att fordon 10 nérmar sig Overhastighet. Fordon 10 kan
ndrma sig Sverhastighet nir delarna av drivlinan 48, inklusive motorn 31, vixelldda 51 och
drivaxeln 56, till exempel, nér hastigheter som ir lika med eller Overstiger vad de ar
dimensionerade for. Overhastighet kan uppsté nar fordonet 10 uppnér topphastighet i hogsta
véxel och fortsitter att ka hastigheten. Fordonet 10 kan exempelvis nirma sig dverhastighet nir
det &ker nerfor en sluttning i hogsta viixel och kande rérelsemingd eller troghet resulterar i
fortsatt hastighetsokning. I ett fordon med manuell vixellada sa kan Sverhasti ghet uppsta nir

drivlinans komponenter nar topphastigheter in vilket som helst av vixelldgena.

[0026] Fordon 10 i illustrationen inkluderar ett fordon- eller chassikontrollsystem 82
konfigurerat for att styra anordningar och system i fordon 10 och ett motorkontrollsystem 83
konfigurerat for att styra motor 31. Illustrationen av fordon 10 inkluderar ocksa
vixelladskontrollen 116 for att styra och modulera vixellada 51. I den illustrerade
utforingsformen &r fordonskontrollen 82 konfigurerad for att styra bromsarna 102, 104, baserat
pé ingéngssignaler fran en bromsinputanordning 100 och andra kontrollingangsdata.
Fordonskontrollen 82 4r dessutom konfigurerad for att kommunicera med motorkontrollen 83 for
att styra motor 31 och med véxelkontrollen 116 for att styra véxelladan 51. Exempelvis sa ger
fordonskontrollen 82 ett gasreglagekommando till kontrollen 83 for att styra positionen eller
Oppningen av en gasreglageplatta 99 pa motorn 31 baserat pa input fran en gasreglageanordning

101. I'en utfSringsform sa inkluderar bide bromsinputsanordningen 100 och



gasreglageinputsanordningen 101 en pedal eller spak, men kan innehalla andra limpliga
inputanordningar. Kontrollanordning 82 kan 4ven styra funktionen hos differentialerna 62, 64,
66, 68 illustrerade i FIG. 2. I den illustrerade utféringsformen sa inkluderar fordonskontrollen 82
en processor 110 som har ett minne 112 som innehéller programvara konfigurerat for att
analysera ingdngsdata fran diverse avkinnare i fordonet for att styra bromsarna 102, 104 och

andra fordonsanordningar och system.

[0027] I den illustrerade utforingsformen sa inkluderar §verhastighetskontollsystemet 80 en eller
flera retarder 120 for att fa ner hastigheten eller bromsa fordonet 10, sdsom visas i FIG. 3. En
retarder i vixellddan 122 ar konfigurerad for att minska rotationshastigheten hos vixelladan 51
under vissa villkor for fordonets framforande. I den illustrerade utféringsformen sa &r retardern
122 en hydraulisk eller hydrodynamisk retarder, men andra typer av retarder kan anvindas. En
avgasbroms 124 och/eller en motorbroms 126 kan dessutom implementeras i ett system 80 for
dverhastighetsskydd for att underlitta hastighetsminskning hos fordon 10. Till exempel sa kan
avgasbromsen 124 inkludera en ventil, sdsom en fjérilsventil, monterad i avgassystemet for
fordon 10 for att begrénsa gasflddet och sinka hastigheten hos motor 31. Motorbroms 126 kan
inkludera en motorventilbroms konfigurerad for att 6ka kompressionen i motor 31 for att minska
hastigheten hos motor 31. I en utforingsform s& inkluderar fordon 10 dessutom en
elektromagnetisk retarder kopplad till en axel 54, 58, 60, drivaxel 56, vixelladans utgaende axel
98 eller annan roterande komponent i drivlinan och konfigurerad for att minska hastigheten hos
motor 31 och véxellada 51. I den illustrerade utforingsformen sa &r kontrollanordningen 82
konfigurerad for att styra de en eller flera retarder 120, men andra kontrollanordningar kan

anvindas.

[0028] Som illustreras i FIG. 3, s kan ett anvindargrénssnitt 85 tillhandahéllas sa att operatéren
kan komma at fordonskontrollanordningen 82 och/eller motorkontrollanordningen 83, for att till
exempel modifiera instéllningarna eller ligga in instruktioner. Anvéndargrinssnitt 85 kan ha
konventionellt utfdrande, sisom en knappsats eller kontrollpanel, och kan vara placerad inuti

forarhytt 30. Anvindargrénssnitt 85 kan inkludera en display som ger operatoren



fordonsinformation, sasom fordonshastighet, diagnostik, feedback fran differentialerna,

givarinformation eller andra fordonsparametrar.

[0029] Med referens till FIG. 3, & motor 31 konfigurerad for att tillhandahalla effekt till flera
system och laster i fordon 10. Utover att ge effekt till viixelldda 51, si dr motor 31 i illustrationen
ocksa konfigurerad for att ge effekt till hydrauliskt system 106 och till en eller flera parasitlaster
108. I den illustrerade utforingsformen, sa 4r det hydrauliska systemet 106 kopplat till vixellddan
51 och far sin kraft frin motor 31 genom vixellddan 51, men andra konfigurationer av
hydrauliska system 106 kan anvéndas. Hydraulsystemet 106 kan till exempel inkludera
hydraulcylinder 37 (se FIG. 1) for att flytta dumpkroppen 35 relativt andra ram 18. I en
utforingsform sa inkluderar hydraulsystemet 106 dessutom en eller flera hydrauliska aktiverare
for att styra vinkeln mellan forsta och andra ramarna 14, 18 for att styra fordon 10. 1 en
utforingsform sd kan det hydrauliska systemet ocksé driva ett kyl- och/eller smorjsystem for

vixelladan 51.

[0030] Parasitiska laster 108 i illustrationen inkluderar en eller flera kylfliktar 94 och en
kompressor 95 for luftkonditionering. Kylfliktar 94 dr konfigurerade for att kyla motor 31 eller
andra komponenter i drivlinan. I en utfringsform s& anvénds tva kylflaktar 94 for att kyla motor
31. Parasitiska laster 108 kan ocksa inkludera en vixelstrémsgenerator 97 som anvinder
motoreffekt for att skapa elektrisk energi som anvinds for att ladda fordonets batterier och for att
driva elektriska tillbehor. Nar parasitiska laster 108 drar effekt fran motor 31 sa kan den

motoreffekt som finns tillgdnglig for véxellddan 51 och/eller hydrauliskt system 106 reduceras.

[0031] I den illustrerade utforingsformen sé dr systemet 80 for §verhastighetsskydd konfigurerat
for att automatiskt minska fordonets 10 hastighet under vissa betingelser. Specifikt s dr
Overhastighetsskydd 80 konfigurerat for att minska rotationshastigheten hos drivlinans 48
komponenter, inklusive motor 31 och viixelldda 51, nir det detekteras att fordonet 10 ndrmar sig
Overhastighet. Som beskrivet i detta dokument, sa dr fordonskontrollen 82 konfigurerad for att

overvaka rotationshastigheten hos drivaxeln 98 (se FIG. 2) och for att initiera en sekvens for



overhastighetsskydd nér utgdende axeln 98 roterar med en hastighet som dverskrider en eller
flera forhandsbestdmda hastighetsbegréansningar. I den illustrerade utforingsformen 4r de
forutbestimda hastighetsbegriansningarna baserade pa vad komponenterna i drivlinan 48 &r
dimensionerade for. Kontrollanordning 82 kan ocksé 6vervaka rotationshastigheten hos motor
31, andra delar av drivaxel 56, axlar 54, 58, 60 eller andra komponenter i drivlina 48 for att

detektera dverhastighet hos fordon 10.

[0032] I den illustrerade utféringsformen sa initierar kontrollanordning 82 de olika nivéerna av
Overhastighetsskydd baserat pa ingangssignaler 96 fran fordonsgivare 114. Ingéngsdata 96 kan
inkludera hastigheten hos fordon 10, markens lutning och/eller lastsituationen hos fordon 10.
Firre eller ytterligare ingdngssignaler 96 kan avges till kontrollanordning 82 for att aktivera
overhastighetsskydd. I den illustrerade utforingsformen sa inkluderar givarna 114 en
hastighetsgivare 84, en lutningsgivare 86 och en eller flera viktgivare 92 i kommunikation med
kontrollanordning 82. I en utfSringsform sa dr viktgivare 92 konfigurerade for att detektera last

eller vikt hos fordon 10

[0033] Hastighetsgivare 84 &r konfigurerad for att méta fordonets 10 hastighet och ge en signal
till fordonskontrollanordningen 82 som representerar den uppmiitta hastigheten. 1 den illustrerade
utforingsformen sé &r hastighetsgivare 84 kopplad till vixellddans utgdende axel 98 for att mita
rotationshastigheten hos utgdende axeln 98. Hastighetsgivare 84 kan ocksa vara kopplad till
motor 31, drivaxel 56 eller en eller flera av axlarna 54, 58, 60 for att detektera hastigheten hos
utgiende axel 98. Hastighetsgivare 84 kan alternativt méta hjulhastighet och/eller motorhastighet
hos fordon 10. I en utforingsform sa mottar véxelkontrollanordningen 116 hastighets-feedback
fran hastighetsgivare 84 och ger den detekterade hastigheten till fordonskontrollanordningen 82.
I en utfSringsform sa inkluderar givaren 84 en variabel reluktans eller Hall-effektgivare, men

vilken som helst givare 84 for att detektera hastighet kan anvindas.

[0034] Sluttningsgivare 86 ar konfigurerad for att méta sluttningen eller lutningen hos marken

under fordonet 10 (dvs. lutningsvinkeln hos fordonet 10) och ge en signal som representerar den



uppmétta marklutningen till fordonskontrollanordning 82. Sluttningsgivare 86 kan innefatta en
konventionell lutningsgivare eller ndgon annan lamplig lutningsvinkelgivare. I en utforingsform
sa kan fordon 10 dessutom inkludera en bromslédgesgivare for att detektera instillningen for
bromsinputanordningen 100 och/eller en bromstryckgivare for att méta bromstrycket som

appliceras av framre bromsar 102 och/eller bakre bromsar 104.

[0035] Overhastighetskyddssystem 80 kan inkludera firre eller ytterligare givare 114 som ger
ingangsdata 96 till fordonskontrollen 82. Exempelvis sa kan systemet for verhastighetsskydd
dessutom inkludera en eller flera viktgivare 92 for att méta lastsituationen hos fordon 10.
Specifikt sa kan viktgivare 92 anvindas for att faststilla vikten hos lasten som finns i
dumpkroppen 35 hos fordon 10. I en utforingsform sa 4r en viktgivare 92 kopplad till vardera av
vénster och hoger hjulpaket 36a, 36b for att oberoende mita den vikt som uppbirs av vardera
hjulpaket 36a, 36b och ge signaler som anger de uppmitta vikterna till kontrollanordning 82.
Baserat pa de uppmiita vikterna hos hjulpaketen 36a, 36b kan kontrollanordningen 82 faststlla

lastsituationen hos fordon 10.

[0036] Slépdel 16 och eventuell last som den innehaller kan bidra till den uppmitta vikten vid
bakre hjulpaketet 33. Under en del omsténdigheter s kan vikten av forarhyttsdelen 12 ocksa
bidra till vikten pé hjulpaketen 36a, 36b. I en utforingsform sa inkluderar varje viktgivare 92 en
tdjningsmétare monterad pa en struktur som 4r en del av bakhjulspaketet 33, sdsom stegbalken
44 till exempel, for att detektera vikten hos fordon 10. Se till exempel viktgivare 92 monterad pa
stegbalken 44 illustrerad i FIG. 5. Med referens till FIG 5, téjningsmiitare eller viktgivare 92 ar
placerad i en hélighet 65 placerad pa stegbalkens 44 toppyta 45. I den illustrerade
utforingsformen sa &r givare 92 och hélighet 65 placerade ndra mittpunkten for stegbalken 44
och ovanfor axel 46 for att detektera lasten pé balk 44, men givare 92 kan placeras pa andra
lampliga stéllen. Ett lock 67 finns med i halighet 65 for att vésentligen innesluta givare 92 inom
halighet 65. I en utforingsform finns en titande packning mellan locket 67 och ytan som skapar
halighet 65 for att ge en forseglad omgivning for givare 92. En givarkabel 69 ér konfigurerad for
att koppla givare 92 till kontrollenhet 82 for att ge aterkoppling till kontollenhet 82. Alternativt



kan viktgivare 92 inkludera andra lampliga typer och kan monteras pa andra platser lampade for

att mita vikten som uppbérs av bakhjulspaketet 33.

[0037] I en utfringsform sé dr en eller flera viktgivare 92 kopplade till framhjulspaket 32 for att
mita vikten som uppbirs av framhjulspaketet 32. I en utforingsform, baserat pa inputen fran
viktgivarna 92, sa kan fordonskontrollen 82 jimfora de uppmiitta vikterna p bakhjulspaketen

36a, 36b och framhjulspaketet 32 for att faststélla viktfordelningen hos fordon 10.

[0038] I den illustrerade utforingsformen sa ér systemet 80 for dverhastighetsskydd konfigurerat
for att ge tminstone tre nivéer av dverhastighetsskydd for fordon 10 baserat pa den detekterade
hastigheten hos vixellddans utgdende axel 98. Nr utgdende axelns 98 hastighet uppnér en forsta
forhandsbestdimd maximihastighet, sé initierar kontrollanordning 82 den forsta nivan av
dverhastighetsskydd genom att automatiskt minska gasreglagekommandot till motorkontrollen
83 for att ddrigenom minska gasreglageplattans 99 6ppning och det producerade vridmomentet
fran motor 31. P4 detta sitt kan fordonets 10 hastighet reduceras pa grund av det minskade
gasreglagekommandot. I en utforingsform sa kan kontrollanordning 82 minska
gasreglagekommandot till en niva som &r ldgre &n det gasreglagekommando som ges av
gasreglageinputanordningen 101. I en utféringsform, s reduceras gasreglaget till nira noll for att
vésentligen stinga gasreglageplatta 99. Kontrollanordning 82 ger det reducerade
gasreglagekommandot tills hastigheten hos utgaende axeln 98 uppnér en forsta
deaktiveringshastighet och atergar till normal operatdrskontrollerad gasreglagefunktion direfter.
[ en utforingsform anvinder kontrollanordning 82 en “closed loop”-kontrollmetod for
gasreglagekommandot for att minska hastigheten hos utgéende axeln 98 till den forsta
deaktiveringshastigheten. I en utforingsform &r den forsta deaktiveringshastigheten ligre 4n den
pa forhand faststéllda maximihastigheten. Alternativt sa kan den forsta deaktiveringshastigheten
vara vésentligen densamma som den forsta forhandsbestdimda maximihastigheten. I en
utforingsform kan kontrollanordningen 82 kréva en hastighet som r ligre #n den nuvarande
motorhastigheten under den forsta nivan av dverhastighetsskydd, vilket resulterar i ett

automatiskt reducerat gasreglagekommando.



[0039] Nér utgéende axelns 98 hastighet nér en andra pa forhand faststilld maximihastighet
storre 4n den forsta pé forhand faststillda maximihastigheten, s initierar kontrollanordning 82
en andra niva av 6verhastighetsskydd genom att aktivera en retarder 120, i illustrationen en
viixelladsretarder 122. I den illustrerade utforingsformen sa fortsitter kontrollanordning 82 att ge
kommandot for minskat gasreglage under denne andra cykel av dverhastighetsskydd. Som
beskrivet hir, sa &r aktivering av véxelladsretarder 122 konfigurerad for att minska utgiende
axelns 98 hastighet, och fordonets 10 hastighet. I en utforingsform, s kan kontrollanordning 82
dven alternativt aktivera en eller flera parasitiska laster 108 i den andra nivan av
Overhastighetsskydd. Parasitiska laster 108 konsumerar effekt fran motor 31, och minskar
dérigenom den effekt som finns tillginglig for motor 31 att ge till viixellada 51. I sig kan motor
31 leverera mindre effekt till vixellada 51 under aktivering av parasitiska laster 108, vilket
fororsakar en hastighetsminskning for viixelladans utgdende axel 98. Kontrollanordning 82 kan

ocksé aktivera andra retarder 120 i den andra nivén av dverhastighetsskydd.

[0040] I en utforingsform sa dr vixelladans retarder 122 aktiverad till fullo tills
deaktiveringshastigheten har uppnatts, men retardern 122 kan alternativt anvindas i varierande
instéllningar baserat pa hastigheten hos utgéende axeln 98 och andra operationella betingelser.
Véxelladans retarder 122 kan vara aktiverad tills hastigheten hos utgdende axeln 98 uppnar den
forsta deaktiveringshastigheten. Alternativt kan kontrollanordningen 82 deaktivera retardern 122
ndr hastigheten hos utgéende axeln 98 uppnar den forsta fSrutbestimda maximihastigheten eller
nagon annan ldmplig hastighet. I en utforingsform s aktiverar kontrollanordningen 82 bade
vixellddans retarder 122 och kylfldktarna 94 for de parasitiska lasterna 108 for att reducera

hastigheten hos vixelladans utgdende axel 98.

[0041] Nér utgaende axelns 98 hastighet uppnér en tredje forutbestimd maximihastighet hogre
&n den andra forutbestimda maximihastigheten, s4 initierar kontrollanordning 82 en tredje nivé
av dverhastighetsskydd genom att automatiskt anbringa &tminstone en av framre bromsar 102

och bakre bromsar 104 for att minska hastigheten hos utgaende axel 98. I den illustrerade



utforingsformen sé anbringar kontrollanordningen 82 en bromsande kraft vid atminstone en av
framre bromsar 102 och bakre bromsar 104 baserat pa den detekterade decelerationen hos fordon
10 eller véxellada 51. Specifikt sa kan kontrollanordning 82 anbringa ett varierande
bromskommando for att uppritthélla decelerationen hos utgéende axeln 98 inom ett forutbestimt
omrdde av virden. Om den detekterade decelerationen 6verstiger ett maximalt virde sa kan
kontrollanordning 82 minska eller avléigsna den automatiskt anbringade bromsningen 102, 104
for att reducera sannolikheten for att hjulen lases eller for sladd. I en utforingsform sa avligsnar
kontrollanordningen 82 bromskommandot tills den detekterade decelerationen #r inom det
acceptabla virdeomradet. Om den detekterade decelerationen faller under ett minimivirde si kan
kontrollanordning 82 6ka det anbringade bromstrycket for att 6ka inbromsningen hos fordon 10.
I en utforingsform s kan kontrollanordning 82 en bromskraft nira maximal bromskraft med
bromsarna 102, 104, innan den reducerar bromskraften nir den detekterar att decelerationen &r

stdrre dn ett maximalvirde.

[0042] I en utfSringsform sa anbringar kontrollanordning 82 automatiskt bromsarna 102, 104
medan den tredje nivan av 6verhastighetsskydd giller, tills utgiende axeln 98 uppnér en andra
deaktiveringshastighet. I den illustrerade utfSringsformen sé #r den andra
deaktiveringshastigheten ldgre 4n den forsta deaktiveringshastigheten. Alternativt kan
kontrollanordning 82 anbringa bromsar 102, 104 tills utgiende axelns hastighet minskas till den
forsta deaktiveringshastigheten, den forsta eller andra forutbestdimda deaktiveringshastigheten
eller ndgon annan lamplig deaktiveringshastighet. Som beskrivet hir, si kan kontrollanordning
82 6vervaka decelerationen hos fordon 10 medan den tredje nivan av 6verhastighetsskyddet
giiller, och modulera den automatiskt anbringade bromskraften for att minska sannolikheten for

att fordonet 10 forlorar dragkraft och sladdar.

[0043] Med referens till FIG. 4, dr ett exempel pa en metod for att tillhandahalla
overhastighetsskydd for fordon 10 illustrerat. Det fljande beskriver metod enligt FIG. 4 med
referens till Sverhastighetsskydd 80 i FIG. 3. Vid block 150 sé jamfér kontrollanordning 82
hastigheten hos utgaende axel 98 med en forsta forhandsbestimd minimihastighet som r cirka

3500 RPM. Om hastigheten &r hogre 4n cirka 3500 RPM sé implementerar kontrollanordning 82



den forsta nivan av 6verhastighetsskydd vid block 152 genom att reducera
gasreglagekommandot till motor 31. Kontrollanordning 82 fortsitter med det reducerade
gasreglagekommandot tills utgdende axelns 98 hastighet minskar till den forsta
deaktiveringshastigheten av cirka 3440 RPM, som illustreras i block 154. Nir utgaende axelns
98 hastighet &r reducerad till lagre &n cirka 3440 RPM sa étergér kontrollanordning 82 till
normal funktion for gasreglaget vid block 156 genom att avligsna den forsta nivan av
overhastighetsskydd. I en utforingsform sé inkluderar normal funktion for gasreglaget en

operatdrskontrollerad gasreglagefunktion.

[0044] Om utgdende axelns 98 hastighet fortfar att 6ka tills den uppnar en andra
forhandsbestdmd maximihastighet av cirka 3630 RPM sé implementerar kontrollanordning 82
den andra nivén av Sverhastighetsskydd genom att aktivera vixelladans retarder 122, som
representeras av block 158 och 160. I en utforingsform sé aktiverar kontrollanordning 82
vixellddans retarder 122 och en eller flera parasitiska laster 108 vid block 160. I en
utforingsform s aktiverar kontrollanordning 82 véxelladans retarder 122, kylfliktar 94 och
luftkonditioneringskompressor 95 vid block 160, men andra kombinationer av parasitiska laster
108 kan aktiveras vid block 160. Kontrollanordning 82 fortfar med reducerat gasreglage och
aktivering av vixellddans retarder 122 tills utgdende axelns 98 hastighet minskar till den forsta
deaktiveringshastigheten av cirka 3440 RPM, som visas i block 162. Nir utgiende axelns 98
hastighet &r reducerad till lagre 4n cirka 3440 RPM s4 4tergér kontrollanordning 82 till normal
funktion hos fordonet 10 vid block 156 genom att avligsna forsta och andra nivaernas

overhastighetsskydd.

[0045] Om utgdende axelns 98 hastighet fortfar att oka tills den uppnar en tredje
forhandsdefinierad maximihastighet av cirka 3775 RPM, sa implementerar kontrollanordning 82
den tredje nivdn av 6verhastighetsskydd genom att automatiskt tillgripa tminstone en av
bromsarna 102, 104 sdsom visas av blocken 164 och 166. I den illustrerade utféringsformen sé
aktiveras bromsarna 102a, 102b, och 104 vid block 166. I den illustrerade utforingsformen
moduleras det applicerade bromstrycket automatiskt med bromsar 102, 104, eller varieras baserat

pé decelerationen av vixelladans utgéende axel 98 eller en annan komponent av drivlinan 48,



som beskrivs i detta dokument. Kontrollanordning 82 fortfar med anbringande av bromsarna
102, 104 tills hastigheten hos utgdende axeln 98 minskar till en andra deaktiveringshastighet av
cirka 2865 RPM, som illustrerat vid block 168. Nir utgaende axelns 98 hastighet reducerats till
lagre dn cirka 2865 RPM s4 atergér kontrollanordning 82 till normal funktion for fordon 10 vid
block 156 genom att avligsna den forsta, andra och tredje nivan av overhastighetsskydd.
Alternativt kan andra hastigheter vid utgaende axel 98 utldsa deaktivering av bromsar 102, 104.
Till exempel s kan kontrollanordning82 avligsna bromsar 102, 104 nar fordon 10 uppnér en
forsta deaktiveringshastighet av 3440 RPM eller ndgon annan hastighet. P4 ett liknande sitt kan
kontrollanordning 82 avligsna varje niva av dverhastighetsskydd vid olika hastigheter.
Exempelvis s kan kontrollanordning 82 upphora med det minskade gasreglaget och anbringande
av vixelladans retarder 122 och/eller kylfliktar 94 vid den forsta deaktiveringshastigheten 3440
RPM och avldgsna anbringandet av bromsar 102, 104 vid den andra deaktiveringshastigheten,
2865 RPM.

[0046] Andra sittpunkter for hastighet kan anviindas for den forsta och andra
deaktiveringshastigheten, och de forhandsbestimda maximihastigheterna. I en utforingsform sa
dr hastigheternas sittpunkter faststillda baserade pa vad komponenterna i drivlinan 48 ir

dimensionerade for, detta for att skydda fordonet 10 frén ett verhastighetstillstand.

[0047] I en utfSringsform sa kan kontrollanordning 82 anbringa varierande bromstryck med
bromsarna 102, 104 medan den tredje nivén av dverhastighetsskydd giller, baserat pa de
operativa villkoren for fordon 10. Ut6ver att justera det anbringade bromstrycket baserat pa
decelerationen hos utgdende axeln 98, sdsom beskrivet i detta dokument, s& kan
kontrollanordning 82 justera det anbringade bromstrycket hos bromsarna 102, 104, baserat pé
lastsituationen hos fordon 10, markens sluttningsvinkel och/eller andra fordonsparametrar. P4 ett
liknande sitt kan kontrollanordning 82 variera gasreglagekommandot och anbringandet av
hastighetssénkaren 122 och/eller parasitiska lasterna 108 medan de forsta och andra nivierna av

overhastighetsskydd giller, beroende pa acceleration, last och sluttning for fordon 10.



[0048] Till exempel s kan kontrollanordning 82 variera anbringandet av bromsar 102, 104
baserat pd den uppmitta lutningsvinkeln for fordon 10. I en utfSringsform sé& anbringas ett hogre
bromstruck till bromsarna 102, 104 nir en storre lutningsvinkel detekteras. I en utforingsform
kan kontrollanordning 82 6ka bromstrycket nér lutningsvinkeln 6verstiger en eller flera
forhandsbestamda troskelvinklar. Kontrollanordning 82 kan ocksa variera anbringandet av
bromsar 102, 104 baserat pa accelerationen hos fordon 10 fore anbringande av den tredje nivan
av Overhastighetsskydd. Kontrollanordning 82 kan anbringa hogre bromstryck till bromsarna

102, 104 nér en storre acceleration detekteras.

[0049] Ytterligare s kan kontrollanordning 82 variera anbringandet av bromsar 102, 104 baserat
pé lastbetingelserna for fordon 10. En storre last i dumpkroppen 35 kan resultera i storre troghet
och kinetisk energi hos ett fordon 10 i rérelse. Som sadan kan kontrollanordning 82 oka
bromstrycket nér en last detekteras i dumpkroppen 35. Kontrollanordning 82 kan ocksa anbringa
bromstryck som &r proportionellt mot den uppmiitta vikten hos lasten i dumpkroppen 35. I en
utforingsform, sé faststills lastforhéllande hos fordon 10 med en eller flera viktgivare 92, som

beskrivs i detta dokument.

[0050] I en utforingsform sa kan det automatiska anbringandet av bromsar 102, 104 av
kontrollanordning 82 under den tredje nivan av 6verhastighetsskydd bero pa placeringen av
bromsinputanordningen 100. Till exempel s kan en operatér aktivera bromsinputsanordning 100
nér den tredje nivan av dverhastighetsskydd giller, for att ge en bromsanmodan till
kontrollanordning 82. Vid ett sadant tillsténd s& kan kontrollanordning 82 g4 till det hogre av
bromsanmodandena (dvs. anmodan om strre bromskraft) som ges fran bromsinputanordningen

100 och fran systemet 80 for §verhastighetsskydd.

[0051] Medan system 80 for Gverhastighet beskrivs i detta dokument med hanvisning till ett ledat
fordon 10, s& kan dverhastighetsskyddssystemet 80 implementeras p4 andra typer av fordon.
Exempelvis s kan systemet 80 for 6verhastighetsskydd implementeras i andra arbets- eller

verksamhetsfordon sdsom en vighyvel, en traktor, en bulldozer en tradfillare/buntare, en



bandtraktor, en gravmaskin, en “’skidder” eller annat verksamhetsfordon. P4 liknande sitt kan
systemet 80 for 6verhastighetsskydd dven implementeras i ett kommersiellt fordon eller andra

motorfordon som framfar pa vig.

[0052] Medan denna uppfinning har beskrivits som att den har utféringsformer som ir att
foredra, sa kan den foreliggande uppfinningen ytterligare modifieras inom foreliggandets
omfattning. Denna tillimpning &r dérfor avsedd att omfatta alla variationer, anvindningsomraden
eller tillimpningar av uppfinningen med anvéndning av dess allménna principer. Dessutom &r
denna anstkan avsedd att omfatta sadana avvikelser fran den foreliggande beskrivningen som
faller inom kénd och hivdvunnen praktik inom den teknikens stdndpunkt till vilken denna

framstéllning hor, och som faller inom grinserna for de bifogade patentkraven.



PATENKRAV

1. Arbetsfordon (10) som innefattar:

motor (31) inklusive en gasreglageanordning (99) konfigurerad for att reglera luftintaget
till motorn;

vixellada (51) kopplad till motorn;

chassi (11) inklusive forarhyttsdel (12), sldapdel (16) och kopplingsanordning (20)
placerad mellan forarhyttsdelen och sldpdelen, varvid det i forarhyttsdelen ingér en forsta ram
(14) och sldpdelen inkluderar en andra ram (18), dessutom #r kopplingsanordningen
konfigurerad for att mojliggora en pivoterande rorelse hos slédpdelen relativt forarhyttsdelen;

framhjulspaket (32) konfigurerat for att uppbéra forarhyttsdelen, varvid framhjulspaketet
inkluderar en forsta axel (54) och ett par hjul (34a, 34b) kopplade till den forsta axeln;

bakhjulspaket (33) konfigurerat for att béra upp sldpdelen, bakhjulspaketet inkluderar en
andra axel (58, 60) och ett par hjul (40a, 40b, 42a, 42b) kopplade till den andra axeln;

drivaxel (56) kopplad mellan det forsta hjulpaketet och det andra hjulpaketet;

broms (102a, 102b, 104) kopplad till &minstone ett av det frimre och det bakre
hjulpaketet och konfigurerad for att anbringa bromskraft till atminstone ettdera av det frimre och
det bakre hjulpaketet; och

retarder (122) kopplad till véixelladan och dtminstone en parasitisk last (108) kopplad till
motorn, varvid motorn &r konfigurerad for att ge effekt till ndmnda &tminstone en parasitisk last;
kénnetecknat av att det dven innefattar

givare (84) konfigurerad for att detektera fordonshastighet; och

kontrollanordning (82) i kommunikation med bromsen och givaren, varvid
kontrollanordningen &r konfigurerad for att styra en Oppning pa gasreglageanordningen for
motorn, kontrollanordningen ar konfigurerad for att automatiskt reducera 6ppningen pé
gasreglageanordningen nar den detekterade fordonshastigheten 4r hogre én en forsta
maximihastighet, att automatiskt aktivera bromsen nér den detekterade fordonshastigheten dr
hégre &n en andra maximihastighet, och att aktivera atminstone en av vixelladderetardern och
atminstone en av de parasitiska lasterna nér den detekterade fordonshastigheten dr hogre 4n en
tredje maximihastighet, varvid den andra maximihastigheten ar hogre &dn den forsta
maximihastigheten och den tredje maximihastigheten &r hdgre dn den forsta maximihastigheten

och lagre &n den andra maximihastigheten.



2. Arbetsfordon enligt krav 1, vari fordonshastigheten inkluderar en rotationshastighet i
vixelladdan, vari den forsta maximihastigheten 4r cirka 3500 RPM (varv per minut) och den
andra maximihastigheten &r cirka 3750 RPM.

3. Arbetsfordon enligt krav 2, vari kontrollanordningen #r konfigurerad for att aterga till
normal funktion hos gasreglageanordningen nir den detekterade fordonshastigheten #r ligre 4n
en forsta deaktiveringshastighet och att frigéra den automatiskt anbringade bromsen nir den
detekterade fordonshastigheten &r ldgre &n en andra deaktiveringshastighet, varvid den forsta och
andra deaktiveringshastigheten &r lagre @n den forsta och andra maximihastigheten.

4. Arbetsfordon enligt krav 3, vari den forsta deaktiveringshastigheten &r hogre &n den
andra deaktiveringshastigheten.

5. Arbetsfordon enligt krav 4, vari den detekterade fordonshastigheten inkluderar en
rotationshastighet i véaxellddan, vari den forsta deaktiveringshastigheten ir cirka 3440 RPM och
den andra deaktiveringshastigheten &r cirka 2865 RPM.

6. Arbetsfordon enligt krav 1, vari den detekterade fordonshastigheten inkluderar en
rotationshastighet i vaxelladan, vari den forsta maximihastigheten &r cirka 3500 RPM, den andra
maximihastigheten dr cirka 3750 RPM , och den tredje maximihastigheten ir cirka 3630 RPM.
7. Arbetsfordon enligt krav 1, vari &tminstone en parasitisk last inkluderar 4tminstone an av
en kylflakt (94), en luftkonditioneringskompressor (95) och en vixelstrdmsgenerator (97).

8. Arbetsfordon enligt krav 1, vari kontrollanordningen 4r konfigurerad for att vervaka
decelerationen for fordonet baserat pa den detekterade fordonshastigheten, kontrollanordningen
varierar bromskraften anbringad med bromsen baserat pa fordonets deceleration.

9. Arbetsfordon enligt krav 8, vari kontrollanordningen reducerar bromskraften anbringad
pa bromsen nér decelerationen Gverskrider ett forhandsbestdmt maximalt virde.

10.  Arbetsfordon enligt krav 1, vari bromsen &r kopplad till den forsta axeln i
framhjulspaketet, och dessutom innehallande en andra broms (104) kopplad till den andra axeln i
det bakre hjulpaketet, kontrollanordningen konfigurerad for att automatiskt aktivera bromsen och
den andra bromsen nér fordonshastigheten detekteras som varande hdgre 4n den andra
maximihastigheten.

11. Fordon (10) innefattande:



framre del (12) inkluderande en framre ram (14), en motor (31) uppburen av den frimre
ramen, och en vixellada (51) kopplad till motorn vari motorn inkluderar ett gasreglage (99)
konfigurerat for att reglera luftintaget till motorn;

dtminstone en av en retarder (120) kopplad till vixellddan och en parasitisk last (108)
kopplad till motorn, aktivering av atminstone en av retardern och den parasitiska lasten
konfigurerad for att minska rotationen i vixelladan;

framhjulspaket (32) operationellt kopplat till den frimre ramen for att bdra upp den
fraimre delen, framhjulspaketet inkluderar en forsta axel (54) och ett par hjul (34a, 34b) kopplade
till den forsta axeln;

slapdel (16) inklusive en bakre ram (18);

bakhjulspaket (33) operationellt kopplat till den bakre ramen for att béra upp slapdelen,
det bakre hjulpaketet inkluderar en andra axel (58, 60) och ett par hjul (40a, 40b, 42a, 42b)
kopplade till den andra axeln;

ramkoppling (20) placerad mellan den framre och den bakre ramen, ramkopplingen
konfigurerad for att ge en pivoterande rérelse mellan den frimre ramen och den bakre ramen;

drivaxel (56) kopplad mellan det framre hjulpaketet och det bakre hjulpaketet;

broms (102a, 102b, 104) kopplad till &tminstone en av det frimre och det bakre
hjulpaketet och konfigurerad for att anbringa en bromsande kraft till &tminstone ett av det frimre

och det bakre hjulpaketet; och

retarder (122) kopplad till véxellddan och dtminstone en parasitisk last (108) kopplad till
motorn, varvid motorn &r konfigurerad for att ge effekt till ndmnda atminstone en parasitisk last;
kénnetecknat av att det d&ven innefattar

givare (84) konfigurerad for att detektera vixelladans hastighet; och

kontrollanordning (82) i kommunikation med bromsen, givaren och &tminstone en av
retardern och den parasitiska lasten, givaren konfigurerad for att automatiskt aktivera atminstone
en av retardern och den parasitiska lasten nér den detekterade vixelladehastigheten &r hogre dn
en forsta maximihastighet och att automatiskt aktivera bromsen nér den detekterade
vixellddehastigheten dr hogre dn en andra maximihastigheten, varvid den andra
maximihastigheten dr hogre dn den forsta maximihastigheten, och varvid kontrollanordningen &r

konfigurerad for att ge ett gasreglagekrav for att styra gasreglagets lige, kontrollanordningen &r



konfigurerad for att automatiskt minska gasreglagekravet nir den detekterade
véxellddehastigheten 4r hogre &n en tredje maximihastighet, varvid den tredje maximihastigheten
dr lagre &n den forsta maximihastigheten och den andra maximihastigheten.
12. Fordon enligt krav 11, vari den forsta maximihastigheten ir cirka 3630 RPM, den andra
maximihastigheten 4r cirka 3750 RPM och den tredje maximihastigheten ir cirka 3500 RPM.
13. Fordon enligt krav 11, vari kontrollanordningen &r konfigurerad for att aterga till normal
funktion for gasreglaget och for att deaktivera dtminstone en av retardern och den parasitiska
lasten nér den detekterade vixellddehastigheten dr inom ett forsta deaktiveringsomradet, vari
kontrollanordningen &r konfigurerad for att frigora den automatiskt anbringade bromsen nir den
detekterade vixellddehastigheten 4r inom ett andra deaktiveringsomrade, varvid det forsta
deaktiveringsomradet dr hogre dn det andra deaktiveringsomradet.
14. Fordon enligt krav 13, vari det f6rsta deaktiveringsomradet inkluderar
véxellddehastigheter lidgre dn cirka 3440 RPM och ett andra deaktiveringsomrade som inkluderar
véxelladehastigheter ldgre 4n cirka 2865 RPM.
15.  Fordon enligt krav 11, vari nimnda dtminstone en parasitisk last inkluderar &tminstone en
av en kylflakt (94), en luftkonditioneringskompressor (95) och en vixelstrémsgenerator (97).
16.  Fordon enligt krav 11, vari kontrollanordningen 4r konfigurerad for att 6vervaka
decelerationen hos vixelladan baserat pa den detekterade vixellddehastigheten, varvid
kontrollanordningen varierar bromskraften anbringad med bromsen, baserat pa decelerationen
hos vixelladan.
7. Fordon enligt krav 16, vari kontrollanordningen reducerar bromskraften anbringad med
bromsen nér decelerationen hos véxelladan dverstiger ett pa forhand faststillt maximalt virde.
18. Metod for 6verhastighetsskydd for ett fordon, varvid metoden innefattar:

att tillhandahélla ett fordon (10) som innehéller en forarhyttsdel (12), en slipdel (16), en
drivlina (48)och en kopplingsanordning (20) placerad mellan forarhyttsdelen och slipdelen,
varvid kopplingsanordningen &r konfigurerad for att medge en pivoterande rorelse mellan
sldpdelen och forarhyttsdelen, forarhyttsdelen inkluderar ett framhjulspaket (32) och sldpdelen
inkluderar ett bakhjulspaket (33), varvid atminstone ett av framhjulspaketet och bakhjulspaketet
inkluderar en broms (102a, 102b, 104), drivlinan inkluderar en motor (31) med ett gasreglage
(99) konfigurerat for att reglera luftintaget till motorn, en vixellada (51) kopplad till motorn, en

retarder (122) kopplad till vixelladan och atminstone en parasitisk last (108) kopplad till motorn,



varvid motorn dr konfigurerad for att tillhandahalla effekt till nimnda atminstone en parasitisk
last;
kénnetecknad av

att detektera drivlinans hastighet;

att jimfora den detekterade hastigheten med en forsta maximihastighet;

att reducera gasreglagekravet till motorn nér den detekterade hastigheten
dar hogre 4n den forsta maximihastigheten;

att jimfora den detekterade hastigheten med en andra maximihastighet, varvid den andra
maximihastigheten dr hogre @n den forsta maximihastighet;

att aktivera bromsen nér den detekterade hastigheten 4r hogre &dn den andra
maximihastigheten;

att jimfora den detekterade hastigheten med en tredje maximihastighet, varvid den tredje
maximihastigheten 4r hogre &n den forsta maximihastighet och ldgre #n den andra
maximihastigheten, och

att aktivera dtminstone en av foljande: vixelladans retarder och atminstone en parasitisk
last nér den detekterade hastigheten &r hogre 4n den tredje maximihastigheten.
19.  Metod enligt krav 18, vari drivlinehastigheten inkluderar en rotationshastighet hos
vixellddan, vari den forsta maximihastigheten 4r cirka 3500 RPM och den andra
maximihastigheten 4r cirka 3750 RPM.
20.  Metod enligt krav 18, som dessutom innefattar steg for att avsluta det reducerande steget
nér den detekterade hastigheten &r ldgre &n en forsta deaktiveringshastighet och att avsluta det
aktiverande steget nir den detekterade hastigheten &r lagre 4n en andra deaktiveringshastighet,
varvid de forsta och andra deaktiveringshastigheterna 4r l4dgre dn de forsta och andra
maximihastigheterna.
21.  Metod enligt krav 20, vari den detekterade hastigheten inkluderar en rotationshastighet
hos viéxellddan, vari den forsta deaktiveringshastigheten #r cirka 3440 RPM och den andra

deaktiveringshastigheten &r cirka 2865 RPM.

22.  Metod enligt krav 18, vari den detekterade hastigheten inkluderar en rotationshastighet
for vixelladan, vari den forsta maximihastigheten &r cirka 3500 RPM, den andra

maximihastigheten &r cirka 3750 RPM och den tredje maximihastigheten 4r cirka 3630 RPM.



23.  Metod enligt krav 18, ytterligare innefattande stegen att Svervaka decelerationen hos
drivlinan baserat pa den detekterade hastigheten och att variera bromskraften hos bromsen
baserat pa decelerationen.

24.  Metod enligt krav 23, vari det varierande steget inkluderar att reducera bromskraften nir

decelerationen hos drivlinan dverskrider ett maximalt troskelvirde.
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