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Vaihtoehtoinen patenttivaatimusasetelma 1

15 Liite 2

Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttdja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
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-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kaantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tydvaline (30) kdannetaan kohtaan,
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jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tydvalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

11. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

12. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-11
mukaisen menetelman mukaisesti.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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VAihtoehtoinen patenttivaatimusasetelma 2

15 Liite 3

Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta kohdeaseman
(Pt) suuntaan tai ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa kaantopoydan
kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,
-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seindmaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
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-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

11. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

12. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-11
mukaisen menetelman mukaisesti.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Vaihtoehtoinen patenttivaatimusasetelma 3

15 Liite 4

Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa kaantépdydan
kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,
-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seindmaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
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-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tydvalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

11. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

12. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-11
mukaisen menetelman mukaisesti.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Vaihtoehtoinen patenttivaatimusasetelma 3a

Liite
Toissijainen patenttivaatimusasetelma 3a

Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kaannettavissa kaantoakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tyovalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinetta (30) ja puomistoa (20) liikkutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikolla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikko (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tyovalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkoon (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erillisella valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (Pt) kun
puomistoa (20) ohjataan muuttamalla ohjausvivun tila ohjausasentoon, joka
ohjaa kaantopoydan kaantymaan kaantoakselinsa (X:) suhteen kohti
kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liikke pysahtyy.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisaksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta
menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kohdeaseman (Pi) on maaritelty
olevan:
-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai

1
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-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siitd, me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettda menetelma kasittaa
lisaksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tydvalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (Pt) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisaksi vaiheen, jossa ohjausyksikké (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tyovalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (Pt)
I0ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisdpankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikon (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-

lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdasentoja ja on

kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, ettd mene-

telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-

kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyovaline (30) kdannetaan kohtaan,
2
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jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyovalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

11. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikko (60) ohjaa
puomistoa (20) liikkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

12. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-11
mukaisen menetelman mukaisesti.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkoon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta kohdeaseman
(Pt) suuntaan,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seindmaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
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-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

11. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

12. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-11
mukaisen menetelman mukaisesti.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

- kuormatilaa (12) rajoittaa yhdessa paassa seinama (25),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liikettd ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkdon (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta kohdeaseman
(Pt) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa
kaantépdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan
(12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan
seindmaa (25) kohti, kun puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella
olevaan tilaan.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma jossa kuormatilaa rajoittavat
sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13), tunnettu
siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
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-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, tunnettu siita, mene-
telma kasittaa lisksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa muistiin
(61) ja valita useita kohdeasemia (P).

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

5. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-kuormatilaa rajoittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat
pankot (13),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liikettd ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkdon (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta kohdeaseman
(Pt) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa
kaantépdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan
(12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on
maaritelty olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missd tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20)
radiaalisuunnassa katsottuna.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
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lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, tunnettu siita, mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa muistiin
(61) ja valita useita kohdeasemia (P).

4. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kaantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta kohdeaseman
(Pt) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa
kaantépdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan
(12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen lilke pysahtyy
ja ettda menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan
tallentaa muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (P).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seindmaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta


Grönlund Tiina (03086190)
Kirjoituskone
Vaihtoehtoinen patenttivaatimusasetelma 7


10

15

20

25

30

35

16 Liite 8

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

5. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, ettd mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomistoa (20) kdannetaan kaantolaitteen (14) avulla,

-puomiston (20) liikettd ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (Pt) kohti ohjausyksikkd6n (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kaantolaitteen (14) liiketta
ohjataan, kun tyovalinetta (30) liikutetaan kohdeasemaa (P:) Kkohti
vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.
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3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdasentoja ja on
kaantdakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, ettd mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinettd (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

10. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-9
mukaisen menetelman mukaisesti.

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.



10

15

20

25

30

35

Vaihtoehtoinen patenttivaatimusasetelma 9

15 Liite 10

Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta kohdeaseman
(Pt) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa
kaantépdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan
(12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetaan
manuaalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen
mitat ja asentoennusteet.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma jossa kuormatilaa rajoittavat
sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13), tunnettu
siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
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-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, jossa puomisto (20) on
likuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, etta menetelma kasittaa lisaksi
vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

4. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyéva-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdasentoja ja on
kaantdakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siitd, ettd mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tydvalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tydvaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittdd lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) liikkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

8. Jarjestelmd kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
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kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittdd ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-7
mukaisen menetelman mukaisesti.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjestelma
kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkdon (60) tulevan signaalin perusteella ja
jossa menetelmassa , jossa puomisto (20) on liikuteltavissa pystysuunnassa,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttdja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erilliselld valintakytkimelld tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjausyksikké (60) ottaa
huomioon puomiston (20) pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan
suhteen liikuttaessaan puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta
(12).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.
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3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittda lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettda me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tydvalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tydvaline (30) kdannetaan kohtaan,
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jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tydvalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-11
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta kohdeaseman
(Pt) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa
kaantépoydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan
(12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P+)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyévaline (30) saatetaan perakkain
kosketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja
annetaan ohjausyksikon (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.
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3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittda lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettda me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tydvalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tydvaline (30) kdannetaan kohtaan,
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jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tydvalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

- tyovalineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantbasentoja ja
on kaantdakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia,

-puomiston (20) liikettd ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta kohdeaseman
(Pt) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa
kaantépdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan
(12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja jossa menetelmassa menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa
likutettaessa tydvalinetta (30) vierekkaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta
tydvaline (30) kdannetaan kohtaan, jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin,
ennen kuin tydvalinetta (30) liikutetaan pankkojen (13) valissa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.
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3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittda lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettda me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tydvalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikon (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.
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9. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

- tyovalineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantbasentoja ja
on kaantdakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia

-puomiston (20) liikettd ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta kohdeaseman
(Pt) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa
kaantépdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan
(12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen lilke pysahtyy
ja jossa menetelmassa menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa
likutettaessa tydvalinetta (30) vierekkaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta
tydvaline (30) kdannetaan kohtaan, jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin,
ennen kuin tyovalinetta (30) liikutetaan pankkojen (13) valissa, ja vaiheen,
jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikutetaan kohtaan, jossa suurempi
ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) valisen tasoon nahden
kohtisuorassa suunnassa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
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lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittda lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tydvalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisadksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyévaline (30) saatetaan perakkain kos-
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ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

10. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-9
mukaisen menetelman mukaisesti.

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
puomistoa (20) ohjataan kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta kohdeaseman
(Pt) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa
kaantépoydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan
(12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti
ottaen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seindmaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta
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menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyévalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineelld (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantbasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
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telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kaannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tydvalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan tai ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa
kaantépdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan
(12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
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-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tydvaline (30) kdannetaan kohtaan,



10

15

20

25

17 Liite 16

jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tydvalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

11. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

12. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-11
mukaisen menetelman mukaisesti.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttdja ohjaa puomistoa (20) ohjaustoiminnon avulla, joka ohjaa
kaantépdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen kohti kuormatilan
(12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
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-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (Pt)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tydvalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

11. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

12. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-11
mukaisen menetelman mukaisesti.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seindmaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
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-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

11. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

12. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-11
mukaisen menetelman mukaisesti.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

- kuormatilaa (12) rajoittaa yhdessa paassa seinama (25),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liikettd ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkdon (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erilliselld valintakytkimelld tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan
seindmaa (25) kohti, kun puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella
olevaan tilaan.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma jossa kuormatilaa rajoittavat
sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13), tunnettu
siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai


Grönlund Tiina (03086190)
Kirjoituskone
Vaihtoehtoinen patenttivaatimusasetelma 18


10

15

20

25

30

35

16 Liite 19

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, tunnettu siita, mene-
telma kasittaa lisksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa muistiin
(61) ja valita useita kohdeasemia (P).

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

5. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-kuormatilaa rajoittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat
pankot (13),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liikettd ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkdon (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erilliselld valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on
maaritelty olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missd tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20)
radiaalisuunnassa katsottuna.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
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lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, tunnettu siita, mene-
telma kasittaa lisksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa muistiin
(61) ja valita useita kohdeasemia (P).

4. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettda menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan
tallentaa muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (P).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seindmaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kohdeaseman
(Pt) on maaritelty olevan:
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-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

5. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantdakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, ettd mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinettd (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisdksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kaannettavissa kaantoakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tyovalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinetta (30) ja puomistoa (20) liikkutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomistoa (20) kdannetaan kaantolaitteen (14) avulla,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikolla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikko (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tyovalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkdon (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erillisella valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (Pt) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopoydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy
ja ettda menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kaantolaitteen (14) liiketta
ohjataan, kun tydvalinettd (30) liikutetaan kohdeasemaa (P:) kohti
vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisaksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.
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3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kohdeaseman (Pi) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen mitat ja
asentoennusteet.

5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisaksi vaiheen, jossa ohjausyksikké (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tyovalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (Pt)
I0ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisdpankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikon (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, ettd mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyovaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyovalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.
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8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettda me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikko (60) ohjaa
puomistoa (20) liikkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

10. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-9
mukaisen menetelman mukaisesti.

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkoon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetaan
manuaalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tyovalineen
mitat ja asentoennusteet.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma jossa kuormatilaa rajoittavat
sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13), tunnettu
siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai
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-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, jossa puomisto (20) on
likuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, etta menetelma kasittaa lisaksi
vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

4. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyéva-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdasentoja ja on
kaantdakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siitd, ettd mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tydvalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyévalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tydvaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittdd lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) liikkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

8. Jarjestelmd kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
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kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittdd ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-7
mukaisen menetelman mukaisesti.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjestelma
kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkéon (60) tulevan signaalin perusteella
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttdja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjausyksikké (60) ottaa
huomioon puomiston (20) pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan
suhteen liikuttaessaan puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta
(12).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.
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3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettda me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tydvalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinettd (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tydvaline (30) kdannetaan kohtaan,
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jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tydvalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-11
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P+)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyévaline (30) saatetaan perakkain
kosketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja
annetaan ohjausyksikon (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.
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3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittda lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettda me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tydvalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdéasentoja ja on
kaantoakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, etta mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tydvaline (30) kdannetaan kohtaan,
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jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tydvalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

- tyovalineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantbasentoja ja
on kaantdakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia,

-puomiston (20) liikettd ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen lilke pysahtyy
ja jossa menetelmassa menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa
likutettaessa tydvalinetta (30) vierekkaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta
tydvaline (30) kdannetaan kohtaan, jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin,
ennen kuin tydvalinetta (30) liikutetaan pankkojen (13) valissa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.
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3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittda lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettda me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tydvalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikon (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.
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9. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

10. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

- tyovalineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantbasentoja ja
on kaantdakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia

-puomiston (20) liikettd ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erilliselld valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja jossa menetelmassa menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa
likutettaessa tydvalinetta (30) vierekkaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta
tydvaline (30) kdannetaan kohtaan, jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin,
ennen kuin tyovalinetta (30) liikutetaan pankkojen (13) valissa, ja vaiheen,
jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikutetaan kohtaan, jossa suurempi
ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) valisen tasoon nahden
kohtisuorassa suunnassa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
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lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seinamaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta

menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittda lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tydvalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisadksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyévaline (30) saatetaan perakkain kos-
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ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikdn (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittda lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti ot-
taen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

10. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, etta jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-9
mukaisen menetelman mukaisesti.

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, jossa
-puomisto (20) on kdannettavissa kaantéakselin (Xc) ympari,

-kuormatraktori (10) kasittaa ylhaalta avoimen kuormatilan (12),

-puomisto (20) kannattelee tydvalinetta (30), joka on ripustettu sopivimmin sen
paan (24) alueelle,

-tyovalinettd (30) ja puomistoa (20) liikutetaan oleellisesti vaakasuunnassa
kuormatilan (12) ylapuolella,

-puomiston (20) liiketta ohjataan ohjausyksikdlla (60),

-on maaritelty ainakin yksi kohdeasema (P:) puomiston (20) radiaalisuun-
nassa,

-kohdeasema (Pt) on tallennettu ohjausyksikon (60) muistiin (61),
-ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikuttamaan tydvalinetta (30) koh-
deasemaa (P:) kohti ohjausyksikkddn (60) tulevan signaalin perusteella,
tunnettu siita, etta

-siirtyminen kohdeasemaan (P:) aktivoidaan erilliselld valintakytkimella tai
kuormatraktorin (10) ohjaamossa (15) olevan kosketusnayton painikkeella,
-puomiston paa (24) hakeutuu radiaalisuunnassa kohti kohdeasemaa (P:) kun
kayttaja ohjaa puomistoa (20) kaantamalla sita liikuttavaa ohjainta
kohdeaseman (P:) suuntaan, erillisella valintakytkimella tai ohjaustoiminnon
avulla, joka ohjaa kaantopdydan kaantymaan kaantdakselinsa (Xc) suhteen
kohti kuormatilan (12) keskilinjaa,

-kun puomiston paa (24) on saavuttanut kohdeaseman (P:) sen liike pysahtyy,
ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ohjaa
puomistoa (20) likkumaan ainakin yhden optimointiohjelman mukaisesti
ottaen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon ja/tai kuormitustietoja.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, jossa kuormatilaa (12) ra-
joittaa yhdessa paassa seinama (25), tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa tyovalinetta (30) liikutetaan seindmaa (25) kohti, kun
puomisto (20) tulee kuormatilan (12) ylapuolella olevaan tilaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma jossa kuormatilaa ra-
joittavat sivusuunnassa toisistaan valimatkan paassa olevat pankot (13),
tunnettu siita, etta
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menetelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeaseman (P:) on maaritelty
olevan:

-kuormatilan (12) keskella puomiston (20) radiaalisuunnassa katsottuna, tai
-vierekkaisten pankkojen (13) valissa, tai

-missa tahansa valitussa kohdassa kuormatilassa (12) puomiston (20) radi-
aalisuunnassa katsottuna, ja ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa
ohjausyksikkd (60) ohjaa puomistoa (20) liikkumaan ainakin yhden
optimointiohjelman mukaisesti ottaen huomioon nopeuden, tarvittavan tehon
jaltai kuormitustietoja.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu siita, me-
netelma kasittda lisaksi vaiheen, jossa ohjauslaitteella voidaan tallentaa
muistiin (61) ja valita useita kohdeasemia (Pt).

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, jossa puomistoa (20)
kaannetaan kaantolaitteen (14) avulla, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa kdantolaitteen (14) liiketta ohjataan, kun tyovalinetta (30)
likutetaan kohdeasemaa (P:) kohti vierekkaisten pankkojen (13) valissa.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettda me-
netelma kasittaa lisdksi vaiheen, jossa kohdeasema (P:) maaritetdan manu-
aalisesti, anturien (51-54) avulla tai laskemalla puomin ja tydvalineen mitat ja
asentoennusteet.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa puomisto
(20) on liikuteltavissa pystysuunnassa, tunnettu siita, ettd menetelma kasittaa
lisdksi vaiheen, jossa ohjausyksikkd (60) ottaa huomioon puomiston (20)
pystyasennon laskiessaan optimaalisen reitin ajan suhteen liikuttaessaan
puomistoa (20) ja tydvalinetta (30) pois kuormatilasta (12).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd menetelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa useiden kohdeasemien (P:)
I6ytamiseksi pankkojen (13) valilla tyovaline (30) saatetaan perakkain kos-
ketukseen radiaalisen sisapankon ja radiaalisen ulkopankon kanssa ja an-
netaan ohjausyksikon (60) laskea ainakin yksi kosketukseton asema.
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9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, jossa tyova-
lineella (30) voi olla puomistoon (20) nahden erilaisia kdantdasentoja ja on
kaantdakseliinsa nahden erilaisia ulottuvuuksia, tunnettu siita, ettd mene-
telma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa liikutettaessa tyovalinetta (30) vierek-
kaisten pankkojen (13) valisen tilan kautta tyévaline (30) kdannetaan kohtaan,
jossa etaisyys pankkoon (13) on suurin, ennen kuin tyovalinetta (30) liikutetaan
pankkojen (13) valissa.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta me-
netelma kasittaa lisaksi vaiheen, jossa oletusarvoisesti tyovaline (30) liikute-
taan kohtaan, jossa suurempi ulottuvuus on ohitettavien pankkojen (13) vali-
sen tasoon nahden kohtisuorassa suunnassa.

11. Jarjestelma kuormatraktorin (10) puomiston (20) ohjaamiseksi, joka jar-
jestelma on asennettavissa kuormatraktoriin (10), jossa on kuormatila (12), ja
joka jarjestelma on jarjestetty ohjaamaan kuormatraktorin (10) puomistoa (20)
kuormatraktorissa (10) olevilla ohjaimilla (70, 71, 80, 81) aikaansaatavien
ohjaustoimintojen avulla, tunnettu siita, ettd jarjestelma kasittda ohjaus-
yksikon (60), johon ohjaimet ovat kytkettavissa (70, 71, 80, 81), puomiston (20)
ohjaamiseksi ainakin osittain automaattisesti jonkin patenttivaatimuksen 1-10
mukaisen menetelman mukaisesti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu siita, etta jarjes-
telma kasittaa lisaksi ohjausyksikkdon (60) kytketyt ja puomistossa (20) tai sita
likuttavissa toimilaitteissa (101-104) olevat mittauselimet (51-54), jotka on
jarjestetty mittaamaan puomiston (20) eri puomien (21-23) ja/tai niita lii-
kuttavien toimilaitteiden (101-104) liikkeet.



