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Suomumaisessa kuljetusvirrassa, erityises-
ti tihe#dss8, litteiden kappaleiden, esi-
merkiksi painotuotteiden, kuljetusvirrassa
(S.4), kunkin yksittdisen elementin pak-
suus mitataan k&&ntyvén mittausosan ja re-
ferenssiosan vdlissd, jolloin referenssi-
osa tarttuu tahdistetulla liikkelld kuta-
kin mittausta varten kappaleen sen osan
alle, joka muodostaa kuljetusvirran yléa-
pinnan. Referenssiosana on laitteen edul-
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lisessa suoritusmuodossa siipipydra (22),

joka sijaitsee kuljetusvirran (S.4) sivul-

la siten, ettd sen siivet (22.1/2/3/4)
siipipy®&rd8 (22) akselinsa (23) ympdri
pybritettéessd siirtyvdt yldpinnalla ole-
van kappaleen ja muun kuljetusvirran vid-
liin. Kd3ntyvénd mittéusosana on tuntopyd-
rd (21), jota jousivoima painaa s&ddettd-
vd4dn nolla-asentoon. Tuntopybrdn (21)
kddntymd mitataan ja vdlitetsddn tahdistet-
tuna. Referenssiosan liikkeentahti ja mit-
tausarvon vdlityksen tahti on synkronoitu
ja ne mddrdytyvdt kuljetusvirran nopeuden
ja kuljetusvirran elementtien védlisen
etdisyyden mukaan.




I en Overlappande transportstrtm, spe-
ciellt en t&t transportstrém (S.4) av
flata objekt, t.ex. trycksaker, mits
tjockleken hos varje enskilt elemet mellan
en fdrskjutbar matdel och en referensdel i
det att referensdelen f6r varje m#tning i
en synkron rérelse griper under den del av
objektytan, som utgdbr &verytan av trans-
portstrémmen. Referensdelen dr vid ett fo-
retrddesvis anvidnt utfdrande av anordnin-
gen ett vinghjul (22), som 4r beléget vid
sidan av transportstrommen (S.4) s, att
dess vingar (22.1/2/3/4) vid rotation av
vinghjulet (22) omkring dess axel (23)
skjuts in mellan det pd dverytan befintli-
ga objektet och den évriga transportstrém-
men. Den fdrskjutbara m&tdelen &r ett av-
k&nningshjul (21), vilket en fjaderkraft
trycker till ett instdllbart nollédge. Av-
kdnningshjulets (21) fbrskjutning mdts och
férmedlas synkront. Referensdelens rdrel-
serytm och rytmen for férmedling av mét-
resultatet &r synkroniserade och bestéms
enligt transportstrommens hastighet och
avstdndet mellan elementen i transport-
strommen.
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Painotuotteiden paksuudenmittaus suomumaisessa kuljetus-

virrassa

Keksintd koskee litteiden kappaleiden, esimerkiksi
painotuotteiden, erityisesti kuljetettaessa ndita kappa-
leita suomumaisessa kuljetusvirrassa, paksuudenmittausta
ja itsenaisten patenttivaatimusten lajimaaritelmien
mukaista menetelmda ja laitetta.

Paksuudenmittaus on hyvin kayttdkelpoinen paino-
tuotteiden tarkastusmittaus. Se suoritetaan edullisesti
kasittelyvaiheiden alussa tai lopussa tai kuljetusmatkan
aikana. Talldin voidaan esimerkiksi todeta, onko tietyssa
kasittelyvaiheen kohdassa oikea maara (esimerkiksi 1)
padllekkdisid painotuotteita kuljetettavana tai onko yk-
sittiisesti kuljetettavassa painotuotteessa oikea maard
sivuja, eli ovatko kyseiset painotuotteet kokonaisia ja
lopuksi my®ds, onko niissd taipuneita tai muuten vahingoit-
tuneita sivuja. On tarkeaa havaita epasaannénmukaisuudet
eteenpiain liikkuvassa kuljetusvirrassa mahdollisimman ai-
kaisessa vaiheessa ja poistaa epataydelliset tai vahin-
goittuneet kappaleet mahdollisimman nopeasti prosessista.
Epasaannonmukaisuudet kuljetusvirrassa johtavat kasittely-
prosessissa, jossa ajetaan suurella nopeudella, ei ainoas-
taan viallisiin tuotteisiin, vaan ne voivat aiheuttaa pro-
sessin eri vaiheissa tuotantokatkoksia tai jopa konevau-
rioita. Viallisten tai epatdydellisten kappaleiden edel-
leenkisittely vahent#d tuotantotehoa ja lisdd makulatuurin
osuutta seki mahdollisuutta viallisten tuotteiden toimi-
tuksiin. Kontrolloimalla tuotteita yksittaisten kdsitte-
lyvaiheiden v#lilla voidaan lisdksi samalla systemaatti-
sesti kontrolloida myds prosessissa kdytettavaa konekan-
taa.

Laitteita painotuotteiden paksuuden mittaamiseksi
on kuvattu esimerkiksi saman hakijan CH-patenttijulkaisus-
sa numero 660 350 (SE-kuulutusjulkaisu 460 844) tai DE-ha-
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kemusjulkaisuissa numero 3 913 740 ja numero 3 823 201.
Painotuotteet johdetaan t&ll¢in referenssikohdan, esimer-
kiksi kiintedn rullan tai telan, ja pydrivin mittausosan,
esimerkiksi py®rivdn telan tai rullan, valissid sijaitse-
vaan paksuudenmittauskohtaan, jolloin referenssiosa si-
jaitsee kuljetusvirran toisella puolella ja mittausosa
toisella puolella ja molemmat osat sijaitsevat lepotilas-
saan toisistaan vdlin pddssd, joka on pienempi kuin kulje-
tusvirran paksuus. Tdalléin mittausosan pySrimisliike mita-
taan ja saadetdan tahtiin, joka vastaa mittauskohdan lapi
johdettavan painotuotteen syklii. Tdllaiset tekniikan ta-
son mukaiset laitteet soveltuvat kuljetusvirran siaiannénmu-
kaisuuden kontrolloimiseen ja/tai yksitt&disten kappaleiden
kontrolloimiseen, toisin sanoen ne tunnistavat esimerkiksi
kahden kappaleen kohdan kuljetusvirrassa, Jjossa kuljete-
taan yksittdisid kappaleita tai myds kappaleen, jonka pak-
suus ei vastaa annettua paksuutta. Mittaustulosten arvi-
ointi on yksinkertaista, kun kyseessda on kuljetusvirta,
jossa kuljetetaan yksittaisia, perakkdisia kappaleita, tai
suomumainen kuljetusvirta, jossa kappaleiden vilit ovat
suuria. Suomumaisessa kuljetusvirrassa, jossa kappaleiden
valit ovat suuria, yksittaiset kappaleet sijaitsevat toi-
sistaan sen verran etddlla, ettd ainoastaan kunkin kappa-
leen reunat sijaitsevat edelld olevan kappaleen p#illia tai
vastaavasti seuraavan kappaleen alla, kun taas sitd vas-
toin kunkin kappaleen keskiosa on vapaana, mikd tarkoittaa
sita, ettd suomujen vali A (kappaleen reunan ja vastaavan
seuraavan kappaleen reunan vdlinen etdisyys) on suurempi
kuin puolet kappaleen pituudesta L kuljetussuunnassa, siis
A > L/2. Tam& tarkoittaa my®s sitd, ettd kutakin kappalet-
ta varten on olemassa kohta, jossa suomumaisen kuljetus-
virran paksuus vastaa kappaleen paksuutta. Ainoastaan tal-
laisessa suomumaisessa kuljetusvirrassa, jossa suomujen
vdlit ovat suuria, voidaan kunkin yksittdisen painotuot-
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teen paksuus mitata suomumaisessa kuljetusvirrassa suoraan
tekniikan tason mukaisilla laitteilla.

Kun painotuotteita kuljetetaan suomumaisessa kulje-
tusvirrassa, jossa suomujen valit ovat pienid, eli suomu-
maisessa kuljetusvirrassa, jossa A on pienempi tai sama
kuin puolet kappaleen pituudesta L (A < L/2), jolloin kus-
sakin suomumaisen kuljetusvirran kohdassa on useita paino-
tuotteita padllekkdin, voidaan kuvatuilla laitteilla, jot-
ka mittaavat koko kuljetusvirran paksuutta, edelleen ha-
vaita suomumaisessa kuljetusvirrassa esiintyvat jdrjestys-
virheet ja tuotteissa esiintyvat virheet, mutta enaa ei
ole mahdollista havaita, mika mitatuista kappaleista on
virheellinen, koska aina useita kappaleita yhdessa mita-
taan samalla kertaa. Ainoastaan hankalan laskumenetelmdn
avulla voitaisiin virheellinen tuote lopulta mddrittaa.
Erityisesti kdytettdessa tekniikan tason mukaisia mittaus-
laitteita joudutaan tamédn tyyppisen suomumaisen kuljetus-
virran alussa ja lopussa kayttamdan lisdksi erityisid ar-
viointimenetelmid, koska nidissd kohdissa kuljetusvirran
paksuus ei ole "normaali".

Olisi toivottavaa, ettd olisi sellainen menetelma
ja/tai laite, jolla/joilla voitaisiin mitata litteiden
kappaleiden, erityisesti painotuotteiden, paksuus, Jjoita
kuljetetaan kuljetusvirrassa, erityisesti suomumaisessa
kuljetusvirrassa, 3jossa suomujen valit ovat pienia
(A £ L/2), ja ennen kaikkea yksittdisten elementtien pak-
suus tai kunkin yksittaisen, suomumaisessa kuljetusvirras-
sa kuljetettavan, elementin paksuus. T&lldin suomumaista
kuljetusvirtaa ei pitdisi tarvita paksuudenmittauksen vuok-
si organisoida uudelleen eika pysdyttaa. Mittaustulosten
arviointi tulisi olla keskeytyksettd pySrivalla, suomumai-
sella kuljetusvirralla, erityisesti sen alku- ja loppu-
padssi, koko ajan sama. Paksuudenmittauksen tuloksia tulee
voida kaytti3d laitteiden ohjauksessa, joiden laitteiden
avulla poistetaan viallisia tai epatdydellisia tuotteita
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tai niitda kohtia kuljetusvirrassa, joissa ilmenee jarjes-
tysvirheitd. Menetelmaa ja laitetta tulee voida kayttaa
suomumaisten kuljetusvirtojen, joissa suomujen vilit ovat
pienid, kontrolloimisen lisdksi myds suomumaisten kulje-
5 tusvirtojen, joissa suomujen vidlit ovat suuria, seki vk-
sittdisesti kuljetettavien painotuotteiden kuljetuksen
kontrolloimiseen. Menetelmdd ja laitetta tulee voida kayt-

tdd mahdollisimman monissa kuljetusvirtojen kohdissa.
Tdllainen menetelmd ja laitteen suoritusmuoto sen

10 suorittamiseksi on mddritelty patenttivaatimuksissa. Mene-
telmaa ja laitteen suoritusmuotoa kuvataan yksityiskohtai-
sesti seuraavien kuvien avulla.

Kuvio 1 (a-c) on kaaviokuva keksinnén mukaisen me-
netelmdn havainnollistamiseksi - verrattuna tekniikan ta-

15 son mukaiseen menetelmddn - suomumaista kuljetusvirtaa
varten, jossa suomujen vdlit ovat pienii (kuvio la), suo-
mumaista kuljetusvirtaa varten, jossa suomujen vilit ovat
suuria (kuvio 1b) ja kuljetusvirtaa varten, jossa element-
teja kuljetetaan yksittdin (kuvio 1lc).

20 Kuvio 2 on keksinndén mukaisen laitteen edullisen
suoritusmuodon nakyma suomumaisen kuljetusvirran alapuo-
lelta nahtyni.

Kuvio 3 on kuvion 2 mukaisen laitteen ndkymi kohti-

-
-
- _—
ases ossne o
- . .

suorana leikkauksena kuljetussuuntaan nshtyni.

e 25 Kuvio 4 on kuvion 2 mukaisen laitteen niakymd kohti-
R suorana kuljetussuunnan mukaisena leikkauksena nahtyni.
Keksinnoén mukaisen menetelmi#n mukaan litteiden kap-

R paleiden, esimerkiksi painotuotteiden, joita kuljetetaan
e, suomumaisessa kuljetusvirrassa, paksuus miiritetisn lihin-
" 30 nd siitd yksittdisen suomumaisen kuljetusvirran elementin
133 osasta, joka ulottuu kuljetusvirran yldosaan. Tdmi saadaan

aikaan ajallisesti synkronoidun vuorovaikutuksen avulla
: mittauslaitteen ja liikkuvan kuljetusvirran valilli.

cer Varsinainen paksuudenmittaus tapahtuu mittausosan
35 ja referenssiosan vdlissi, jolloin mittausosaa voidaan
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mittaussuunnassa kdantdi nolla-asennosta ja vastaavan vas-
tavoiman vaikutuksesta taas takaisin nolla-asentoon, jol-
loin referenssiosa ainakin mittauksen aikana on sellaises-
sa asennossa (mittausasento), ettd mittausosan nolla-asen-
non ja referenssiosan valinen etdisyys on kaikissa mit-
tauksissa sama. Mittausosan poikkeama mitataan. Suomumai-
sessa kuljetusvirrassa olevan mitattavan elementin paksuus
saadaan tasta poikkeamasta ja mittausasennossa olevan re-
ferenssiosan ja nolla-asennossa olevan mittausosan vali-
sesta etaisyydestd. Tatd etdisyyttd voidaan edullisesti
saidtaa joko saatiamillid mittausosan nolla-asentoa tai refe-
renssiosan mittausasentoa, Jja se s&d&ddetaan pienemmdksi
kuin mitattavan elementin minimipaksuus. Referenssiosa tai
mittausosa voi toimia vuorovaikutusosana, lahinnd refe-
renssiosa.

Kuviossa la, lb ja lc on kaaviomaisesti esitettyna
keksinnoén mukainen menetelmd suomumaisessa kuljetusvirras-
sa S.1, jossa suomujen vili on pieni (A < L/2) (kuvio la),
suomumaisessa kuljetusvirrassa S.2, jossa suomujen vdli on
suuri (A > L/2) (kuvio 1b) ja kuljetusvirrassa S.3, jossa
elementtejd kuljetetaan yksittain (kuvio 1lc). Esityksissa
kuljetusvirta on aika-akselilla, jolla paksuudenmittaus-
kohta liikkuu suhteessa kuljetusvirtaan. Suoraan kunkin
virran S.1/2/3 alapuolella on, samalla aika-akselilla t,
esitettynd jatkuva mittausjarjestelmdn mittaussignaali d,
d.1/2/3 keksinndén mukaisen menetelmdn mittaussignaalina,
ja d'.1/2/3 tekniikan tason mukaisen menetelmdn mittaus-
signaalina. Mittaussignaalin intensiteetti on ilmoitettu
vastaavan kaavion oordinaatalla mitattujen elementtien
lukumdarana.

Kuviossa la on esitettynad suomumainen kuljetusvirta
S.1, jossa suomujen valit ovat pienid, jolloin aina kolme
tai nelji elementtia on pdallekkdin. Tekniikan tason mu-
kainen paksuudenmittaus, Jjossa mittausosa on esimerkiksi
suomumaisen kuljetusvirran yldpuolella ja referenssiosa
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sen alapuolella, antaa mittaussignaalin, joka vastaa aina
kolmea tai neljdad elementtid ja nousee tai laskee porras-
maisesti kuljetusvirran alussa tai lopussa (d'.l). Myds
silloin, kun mittausjdrjestelmda on sillad tavoin herkki,
ettd se pystyy esimerkiksi ilmaisemaan puuttuvan sivun, ei
ole kuitenkaan mahdollista mddrittdd, mistada suomumaisessa
kuljetusvirrassa pdallekkain sijaitsevasta elementisti
kyseinen sivu puuttuu. Kuljetusvirtaan merkityt nuolet
tarkoittavat mittausosan MT ja referenssiosan RT asentoja
kussakin keksinndn mukaisen menetelmdn mukaisessa mittauk-
sessa. Mittausosa sijaitsee mittauksia varten kuljetusvir-
ran ylapuolella, referenssiosa, joka samalla on vuorovai-
kutusosa, tarttuu kussakin mittauksessa suomumaiseen kul-
jetusvirtaan. Mittausten vdlilla mittausosa pysyy asennos-
saan, referenssiosa liikkuu pois kuljetusvirrasta, jotta
se voi taas tarttua seuraavaa mittausta varten kuljetus-
virtaan saavuttaakseen tarvittavan mittausasennon. Mit-
tausasennot, joissa referenssiosa on perajadlkeen, ovat
paikallisesti absoluuttisesti samat, suhteessa kuljetus-
virran elementteihin kuitenkin muuttuneet asennot. Kun
referenssiosa ei ole mittausasennossa, mittausosa on nol-
la-asennossa. Referenssiosan vuorovaikutus kuljetusvirran
kanssa muodostuu referenssiosan kuljetusvirtaan kosketuk-
sen lisdksi siitd, ettd kukin kuljetusvirran elementti
nousee hieman mittausta varten kuljetusvirrasta ja liikkuu
kohti mittausosaa.

Mittaustulos vdlitetddn sykdyksittdin (nuolet kaa-
vion d/t alla) siten, ettd tuloksen tahti vastaa referens-
siosan liikkeen tahtia ja ettd tulos otetaan silloin, kun
referenssiosa on mittausasennossa. Kaavion oikeanpuolei-
sesta osasta kdy selvasti ilmi, ettd kuljetusvirran alussa
ja lopussa on sama signaali kuin kuljetusvirran keskiosas-
sa. Jos mittaustulos ei vastaa annettua arvoa, mitattu
kuljetusvirran elementti on esimerkiksi kaksinkertainen,
vahingoittunut tai epatdydellinen ja se on mittaussignaa-
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lin ajankohdan mukaan yksiselitteisesti mdaritetty. Aina
tahdin synkronoinnin mukaan kuljetusvirran kanssa kukin
yksittainen elementti tai yksittdiset elementit mitataan
sddanndllisin jaksoin.

5 Kuviossa 1b on esitettynd sama kaaviokuva kuin ku-
vassa la, mutta suomumaisen kuljetusvirran S.2 yhteydessa,
jossa suomujen valit ovat suuret, kuviossa 1lc kuljetusvir-

- ran yhteydessa, jossa kuljetetaan yksittdisid elementteja
S.3. Molemmista kuvioista, erityisesti verrattaessa sig-
10 naalien d.2, d'.2 ja d.3, d'.3 kulkua, kdy ilmi, etta kek-
sinndén mukaista menetelmdda voidaan kdyttdda myds tdlldin,
vaikka silla tassa ei olekaan tekniikan tason mukaiseen
menetelmddn verrattuna (signaalit d'.2, d'.3) mitd&n eri-
tyisid etuja. Mittaussignaalien d'.2 ja d'.3 alapuolella
15 sijaitsevien nuolten avulla on ilmaistu ne ajankohdat,
jolloin mittaussignaali tulee valittda, jotta kulloinkin
tulee mitatuksi ainoastaan yksi elementti.

Keksinndén mukainen paksuudenmittausmenetelma muo-
dostuu siis pddasiallisesti siitad, ettd@ suomumaisen kulje-
20 tusvirran elementin aikaansaama kuljetusvirran ulkopuolel-
la olevan mittausjdrjestelmdn osan ja kuljetusvirran kans-
sa vuorovaikutuksessa olevan mittausjdrjestelmdn osan
(vuorovaikutusosa) vdlinen etaisyys mitataan. Kuljetusvir-
ran ulkopuolella oleva mittausosa sijoitetaan edullisesti
e 25 ndenndisesti kiinteasti, kun taas referenssiosa vuorovai-
e kutusosana on liikkuva siten, ettd ainakin osa siita liik-
kuu sisddn ja ulos kuljetusvirrasta. Myds sellaiset suori-
" tusmuodot, Jjoissa referenssiosa on kiintea ja mittausosa

s, vuorovaikutusosana liikkuva, ovat samoin mahdollisia.
30 Edullisessa menetelmdn variaatiossa referenssiosa
o' tarttuu sivusta kuljetusvirtaan kuljetusvirran yldosassa
Lt olevan elementin ja kuljetusvirran loppuosan vadliin, kuten
kuvioista la ja 1b kdy ilmi. Menetelmdn variaatio on, ettd

) mittausjarjestelman liikkuva osa ei tartu sivulta vaan

35 kuljetusvirran yldpuolelta yksittaistd elementtia alta
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pdin. Tdllaista menetelmd8d voidaan kayttdid erityisesti
suomumaisissa kuljetusvirroissa, joissa kuljetetaan tai-
tettuja painotuotteita, aina silla ylapinnalla, jolla tai-
te on.

Koska mittausjdrjestelmén yksi osa tarttuu kulje-
tusvirran elementtien vdliin, ei ndiden elementtien ja
mittausjdrjestelmdn osan vdlille syntyvaa tiettyad hankaus-
ta voida vadlttdd. Tédmdn hankauksen seurauksena syntyy kul-
jetusvirran elementteihin kohdistuva voima, joka yrittaa
saada ndmd liikkumaan pois oikealta paikaltaan suomumai-
sessa kuljetusvirrassa. Sen vuoksi on edullista sijoittaa
paksuudenmittaus sellaisiin kohtiin, joissa yksittaisia
kappaleita pidetddan muista syistid paikoillaan vastaavien
védlineiden, esimerkiksi puristimien avulla, tai sijoittaa
erityisesti paksuudenmittausta varten tdllaisia valineita
vastaavaan kuljetusradan kohtaan. Kun kyseessd on kulje-
tusvirrat, joissa on tahdistettu kuljetusmenetelmi ja au-
tomaattinen jarjestyksen regenerointi kuljetussuunnassa,
riittada hankausvoiman vastavoimaksi kuljetusvirran sivuun
sijoitettavat ohjaimet. Vastaavaa, tahdistettua kuljetus-
menetelmad on kuvattu esimerkiksi saman hakijan
Cp-patenttijulkaisussa 1 697/90. Korkeintaan sellaisissa
tapauksissa, joissa kyseessd ovat painavat, suurikokoiset,
suomumaisessa kuljetusvirrassa kuljetettavat elementit,
jotka liukuvat heikosti toisiaan vasten, voisi mit-
tausjarjestelmdn vuorovaikutusosa tarttua mitattavan
elementin alle ilman vastavoimaa, ilman ettd se liikkuisi
pois oikeasta asennostaan kuljetusvirrassa.

Jos keksinnén mukaista menetelmidd paksuuden mittaa-
miseksi kdytetddn kuljetusvirrassa, jossa kuljetetaan yk-
sittdisid elementtejd, mittausjirjestelmidn vuorovaikutus-
osa ei tartu virran kahden elementin viliin, wvaan kunkin
yksittdisen elementin ja virran alustan valiin.

Edullisessa menetelman variaatiossa mittaus suori-
tetaan suomumaisessa kuljetusvirrassa, jonka elementteja
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kuljetetaan yksittdin esimerkiksi puristimien avulla alus-
tan padlla. Puristimet tarttuvat elementin siihen osaan,
joka sijaitsee kuljetusvirran yldosassa, ja nostavat tamin
helposti paikaltaan kuljetusvirrassa. Ehdotettu mittausosa
5 muodostuu nolla-asennostaan joustavasti ylds pdin kaanty-
vasta vapaasti pyOrivastd pydrdasta (tuntopydrastd), joka
sijaitsee vdlittomdsti puristimien kuljetusvirrasta nosta-
man kuljetusvirran elementin reunan yladpuolella. Ehdotettu
referenssiosa, joka toimii mydés vuorovaikutusosana, si-
10 jaitsee suomumaisen kuljetusvirran sivulla, ja siind on
ainakin yksi referenssipinta, joka mittauksen suorittami-
seksi siirretddn mitattavan, suomumaisen kuljetusvirran
ylimmdisen elementin ja kuljetusvirran muun osan viliin
siten, ettd hyvin lyhyen ajan kuluessa kunkin elementin
15 osa kuljetetaan referenssipinnan (mittausasennossa) ja
tuntopydrédn vdlisen alueen lapi. Tdamdn ajan kuluessa vali-
tetddan tuntopydrdn poikkeaman signaali. Kahden mittauksen
valilla referenssipinta siirretadn mittausasennostaan,
jolloin se voi siirtya seuraavan elementin alle (jo mita-
20 tun elementin yli). Tahdistettu referenssipintojen liike
ja tahdistettu tuntopydran poikkeaman valitys ovat keske-
ndan ja suhteessa suomumaisen kuljetusvirran paksuuteen
(suomujen vali) ja sen nopeuteen miAdritetty siten, etta
kukin suomumaisen kuljetusvirran elementti mitataan samas-

25 sa kohdassa.

car
(X3

. Referenssiosan referenssipinta kulkee, edullisesti
tasaisella nopeudella, suljetulla radalla, joka kulkee

olennaisesti kuljetusvirran tasolla, ja kattaa koko mit-

see ¢ ose oo
L)
an

tausasennon kuljetusvirran elementtien vilissid. Referens-

30 sipinnan rakenteen ja sen liikkeen tulee olla silli tavoin

toisistaan madrdytyvia, ettd se aika, jonka referenssipin-
ooe’ ta on mittausasennossa, on vihintiin se aika, joka mit-
tauksen kannalta on v&alttdmitdén. Voidaan kéyttiad myds

useita referenssipintoja, jotka kulkevat padpiirteittdin
35 samalla suljetulla radalla ja saavuttavat mittausasennon
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toinen toisensa jdlkeen siten, ettd yhden referenssipinnan
avulla suoritetaan esimerkiksi vain joka neljds mittaus.

Myds referenssipinnan lineaarisesti edestakainen
liike on mahdollinen, jolloin referenssipinta mittauksen
aikana on paikoillaan ja mittausten v&lilli sitd taytyy
nopeuttaa kahdesti ja jalleen hidastaa.

Laite keksinndn mukaisen menetelmin suorittamiseksi
koostuu pddasiassa seuraavista rakenneosista: referenssi-
osasta, kdantyvastd mittausosasta, jolla on nolla-asento
ja voimanldhde, joka siirtda sen nolla-asentoon, sensoris-
ta, joka mittaa mittausosan poikkeaman ja arviointiyksi-
kdostd, joka valittaa sensorin mittaussignaalin tahdistet-
tuna, vertaa sitd annettuun arvoon ja valittdd edelleen
vertauksesta syntyneen signaalin. T&116in mittausosa tai
referenssiosa on liikkuva siten, ettd se voi olla vuoro-
vaikutuksessa kuljetusvirtaan, eli se toisin sanoen voi
siirtyd mittausta varten kuljetusvirran elementtien valiin
tai kuljetusvirran elementtien ja alustan vdliin, kun taas
toinen osa on kiintedsti paikoillaan valittdmdsti kulje-
tusvirran ulkopuolella. On edullista, jos joko referenssi-
osan mittausasentoa tai mittausosan nolla-asentoa voidaan
saataa. Sensori ja arviointiyksikkd ovat yleisesti kaytods-
sa olevia rakenneosia, eikd niita sen vuoksi seuraavassa
kuvata yksityiskohtaisesti.

Kuvissa 2, 3 ja 4 on esitetty laitteen erids suori-
tusmuoto keksinndn mukaisen menetelmdn suorittamiseksi.

Kuviossa 2 on esitettynd keksinndén mukainen laite
10 alhaalta pdin kuvattuna, eli nikymini kohti suomumaisen
kuljetusvirran S.4 mittausosasta pois padin olevaa puolta
(tarkastelusuunta kuvion 3 nuolen II mukaan), joka laite
on kiinnitetty kuljetusvirran yldpuolella sijaitseviin
kiinteisiin kannattimiin 11. Kuvattu kuljetusvirta S.4 on
suomumainen kuljetusvirta, jonka suomujen vidlit ovat pie-
nid, ja jonka kokonaispaksuus kaikissa kohdissa vastaa
kahden tai kolmen elementin paksuutta. Kuljetusvirtaa kul-
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jetetaan kuljetuspuristimien (ei ndy kuviossa), jotka
tarttuvat kuhunkin suomumaisen kuljetusvirran elementtiin,
avulla kuljetussuunnassa (nuoli F) ohjausvédlineen 20 ylle,
jolloin ohjausvdline 20 nostaa helposti kunkin elementin
yl6s. Kuljetusvirran ylapuolella on kddntyvan tuntopydran
21 muodossa oleva mittausosa (kuvataan yksityiskohtaisem-
min kuvion 3 yhteydessid). Kuljetusvirran S.4 sivulla on
siipipydrin 22 muodossa oleva referenssiosa. Siipipydrassa
22 on tassid esimerkissd neljd siiped 22.1/2/3/4, ja sita
pydritetdidn nuolen osoittamaan suuntaan akselin 23 ympari
tasossa kohtisuoraan paksuudenmittaussuuntaan ndhden ja
vhdensuuntaisesti kuljetussuuntaan ndhden. Kaantdakselin
23 ja siipipyéridn 22 asento suhteessa kuljetusvirtaan S.4
ja siipien 22.1/2/3/4 sédteittdinen ulottuvuus maardytyvat
toisiinsa nahden silli tavoin, etta nelja referenssipin-
taa, jotka sijaitsevat siipien katsojasta pois péain ole-
villa pinnoilla, tarttuvat siipipydrdd 22 pydritettdessa
niin pitkdlle kuljetusvirtaan, ettd paksuudenmittaukset
ovat mahdollisia tuntopy®drin 21 ja siipien 22.1/2/3/4 re-
ferenssipintojen valissa. Siipipyordn 22 kierrosluku mda-
riaytyy kuljetusvirran S.4 nopeudesta ja paksuudesta, eli
on synkronoitu siten, ettd siipi tarttuu kuhunkin virran
elementtiin ja nostaa sitd kohti mittausosaa. Jotta tama
liike olisi tasainen ja voisi sujua mitattavaa kuljetus-
virran elementtiia vahingoittamatta, on edullista, etta
siipien 22.1/2/3/4 rakenne on sellainen, ettd mittausosaa
kohti oleva pinta kapenee kiertosuunnassa referenssipintaa
kohti siten, ettid mitattavan elementin pehmed nostaminen
mahdollistuu. Siipipydraa 22 kaytetdadn akselin (ei nay
kuviossa) valitykselld, joka sijaitsee kiinteasti laake-
roinnissa 24, kaytdon 25 avulla.

Kuljetussuunta voi olla my®$s nuolen F suuntaan ndh-
den vastakkainen. Siipipydrdssa 22 voi olla myds eri maara
siipia.
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Kuviossa 3 on esitettynd kuvion 2 mukainen laite
kohtisuorana leikkauksena kuljetussuuntaan nidhden tarkas-
teltuna kuvion 2 nuolen III suunnassa. Suomumaisesta kul-
jetusvirrasta S.4 on ndkyvissad ainoastaan yksi suomu S.4x.
Sitéd kuljetetaan kuljetuspuristimen 26 tartuntaelementtien
26.1 ja 26.2 avulla. Siipipyéra 22 on esitetty leikkaukse-
na siten, etta kahdessa siivessd 22.1 ja 22.3 referenssi-
pinnat 30.1 ja 30.3 ovat nakyvissa. Siipipy®dra 22 on si-
joitettu siten, ettad kaikki referenssipinnat 30.1/2/3/4
sijaitsevat aivan samansuuntaisesti esimerkiksi putkimais-
ten ohjausvalineiden 20 muodostamaan tasoon nihden. Refe-
renssipinta 30.1 sijaitsee mittausasennossa tuntopy®drai 21
vastapaddtd. Kdyttbakseli 31 kayttad siipipydraa 22 ja on
kiinnitetty esimerkiksi kahdella laakerilla 24.1 ja 24.2.
Kayttbakselin 31 kayttd 25 voi olla esimerkiksi ketju.

Tuntopydrd 21 on kiinnitetty vapaasti pydrividksi
akselin 33 pddlle ohjaimeen 34. Ohjain 34 on kiinnitetty
ainakin yhteen kiintedsti asennettuun laakerointiin (35.1
ja 35.2 kuviossa 4) siten, etta se voi liikkua kuljetus-
virran paksuuden suunnassa (kohtisuoraan kuljetussuuntaan
ndhden) . T&ata liiketta rajoittaa kuljetussuuntaan n&hden
saddettava rajoitin 36 (katso kuvio 4), esimerkiksi s3aiato-
ruuvi. Tdlld rajoittimella sdddetaan tuntopydran 21 nolla-
asento. Tuntopydra 21 painetaan jousen 37 avulla nolla-
asentoonsa. Jousi 37 on kiintedn vastapidikkeen 38 ja oh-
jaimen 34 vdlissa esijdnnitettynd, jolloin esijannitysti
voidaan sdataa esimerkiksi sdatdruuvin 39 avulla.

Kuviossa 4 on esitettyna kuvioiden 2 ja 3 mukainen
laite yhdensuuntaisena leikkauksena kuljetussuuntaan nih-
den kuvan 3 nuolen IV suunnassa. Kuvioista 4 kiy ilmi,
etta ohjaimessa 34, johon tuntopytrd 21 on kiinnitetty
akselin 33 valitykselld, on alempi poikkisuuntainen osa
34.1, kaksi ohjausosaa 34.2 ja 34.3 ja ylempi poikkisuun-
tainen osa 34.4. Ylempi poikkisuuntainen osa 34.4 koostuu
tassa suoritusmuodossa kolmesta‘erillisesta osasta 34.4°',
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34.4'' ja 34.4'''. Ylempi poikkisuuntainen osa 34.4 on
rajoittimessa 36, heti kun tuntopyérd 21 on nolla-asennos-
sa. Ylempi poikkisuuntainen osa 34.4 kannattaa lineaarisen
induktiivisen tuntoelimen 40 mittatydnninti 41, jonka eli-
men runko 42 mittauskdameineen on kiinnitetty kiintedsti
paikoilleen. Tuntoelimend 40 kdytetdaan yleisesti kdyt®ssa
olevaa tuntoelintd, joka herkkyydeltdin vastaa esimerkiksi
painosivun paksuutta.

Tuntoelimen mittauspdd on liitetty tulkintaelimeen
(ei ndy kuvioissa), joka sdadettavan ajastimen avulla vi-
littad tarvittavassa tahdissa mittausarvon. Mittausarvoa
verrataan suomun paksuuden annettuun arvoon ja tuntopydrin
sdddetystd nolla-asennosta riippuvaan asetusarvoon, ja jos
kyseessd on poikkeama, valittyy signaali vastaavaan oh-
jausyksikkoon.

Kuvioista 2, 3 ja 4 kdy riittdvalla tavalla ilmi,
miten tdssd kdsitelty paksuudenmittauslaite kuljetusvir-
taan tulee sijoittaa, jotta kuljetusvirran elementtien ja
mittausjdrjestelmdn osien valilli voi tapahtua vuorovaiku-
tusta.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelmid kuljetusvirrassa (S.1, S.2, S.3) kul-
jetettavien litteiden kappaleiden, erityisesti painotuot-
teiden, paksuuden mittaamiseksi referenssiosan (RT) ja
mittausosan (MT) vadlissid, joka mittausosa on kaantyva mi-
tattavan paksuuden suunnassa, jolloin mittausosan kaantyma
rekistervdiddaan ja luetaan tahdistettuna, t unne t tu
siitd, etta kuljetusvirran yksittdisten painotuotteiden
paksuuden mittaamiseksi referenssiosa (RT) tai mittausosa
(MT) vuorovaikutusosana tuodaan pddasiassa mitattavan pak-
suuden nahden poikittaissuuntaisen siirron avulla vuoro-
vaikutukseen mitattavan painotuotteen kanssa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd, t u n-
nettu siita, ettad kuljetusvirran kunkin yksittdisen
elementin paksuus mitataan.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelmd,
t unnettu siitd, ettd mittauslaitteen wvuorovaiku-
tusosa tarttuu mittausta varten suomumaisen kuljetusvirran
(.1, S.2) mitattavan elementin ja muiden suomumaisen kul-
jetusvirran elementtien valiin.

4. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelnd,
tunnettu siitd, ettd mittauslaitteen vuorovaiku-
tusosa tarttuu mittausta varten virran (S.3) mitattavan
elementin ja virran alustan valiin, jolloin elementit kul-
jetetaan yksittdin.

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 4 mukainen mene-
telmd, tunnettu siitd, ettd vuorovaikutusosa mit-
tausta varten siirt#i ainakin osan mitattavasta elementis-
ta paaasiallisesti pystysuoraan kuljetussuuntaan nahden.

6. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 5 mukainen mene-
telmd, tunnettu siita, ettd vuorovaikutusosa suo-
rittaa pulssitetun liikkeen, ja ettd tamdn liikkeen tahti
on synkronoitu mittaustulosten lukemisen tahdin kanssa ja
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sovitettu kuljetusvirran tahdin ja yksittdisten element-
tien vdlisen etdisyyden mukaan.

7. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 6 mukainen mene-
telmd, tunnettu siita, ettd referenssiosalla (RT)
on ainakin yksi referenssipinta ja ettd referenssiosa
liikkuu siten, ettd referenssipinta tai referenssipinnat
liikkuu suljetussa radassa padasiallisesti tasossa yhden-
suuntaisesti yleiseen kuljetussuuntaan ndhden paddasialli-
sesti tasaisella nopeudella ja ettd kukin referenssipinta
kulkee kierron aikana mittausasennon lapi.

8. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 6 mukainen mene-
telmd, t unnet tu siitd, ettd referenssiosalla on
referenssipinta ja etta se liikkuu siten, etta referenssi-
pinta liikkuu edestakaisin lineaarisella radalla, jolloin
liikkeen ddriasento on mittausasento.

9. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 8 mukainen mene-
telmd, t unnet t u siitd, ettad mittausosan nolla-
asento ja/tai referenssiosan mittausasento on sdiddettdvis-
sa.

10. Laite jonkin patenttivaatimuksen 1 - 9 mukaisen
menetelmdn suorittamiseksi, mitattavan paksuuden suunnassa
ohjattavalla mittausosalla (MT), jolla on nolla-asento ja
voimaldhde, joka vie sen mainittuun nolla-asentoon, refe-
renssiosa (RT), sensori mittausosan ohjauksen mittaamisek-
si ja arviointiyksikkdé, tunnet tu siitd, ettid mit-
tausosa (MT) tai referenssiosa (RT) on 1liikutettavasti
sovitettu padasiallisesti kohtisuoraan mitattavan paksuu-
den nahden.

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen laite, t un -
n et tu siitd, ettd referenssiosalla on ainakin yksi
referenssipinta ja on liikutettavasti sovitettu p&ddasial-
lisesti kohtisuoraan mitattavan paksuuden nahden ja kyt-
ketty kuljetuselimeen siten, ettd referenssipinta tai re-
ferenssipinnat referenssiosaa liikutettaessa tarttuvat
oikeaan aikaan suomumaiseen kuljetusvirtaan.
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12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen laite, t u n -
nettu siitd, ettd referenssiosa (RT) on akselin (23)
ympdri pyodrivd siipipyérd (22) yhdella tai useammalla,
sdanndllisin vdlein kehdlldan sijoitetulla siivelli
(22.1/2/3/4) ja etta jokaisella siivelld on referenssipin-
ta (30.1, 30.3).

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen laite, t u n -
nettu siitd, ettd siipipy6drd (22) on sovitettu suomu-
maisen kuljetusvirran sivulla.

14. Jonkin patenttivaatimuksen 10 - 13 mukainen
laite, tunnet tu siitd, ettd mittausosa on pydrivi
tuntopydra (21), joka on sovitettu akseliin (33), etta
akseli (33) on yhdistetty laakeroinneissa (35) kulkevaan
ohjaimeen (34), etta rajoitin (36) on sovitettu siten,
ettd se rajoittaa ohjaimen liikettd suomumaista kuljetus-
virtaa kohti, etta jousi (37) on sovitettu siten, ettia se
painaa ohjainta (37) rajoitinta (36) kohti ja ettid ohjai-
meen (34) on kiinnitetty tuntoelimen (40) mittausty®dnnin
(41) .

15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen laite, t un -
nettu siitd, ettd rajoitin (36) on sdaatdruuvi, joka
on sovitettu siten, ettd sen etdisyys suomumaisesta kulje-
tusvirrasta on sdadettavissa.

16. Patenttivaatimuksen 14 tai 15 mukainen laite,
tunnettu siitd, ettd kiintealld vastapidikkeelld
(38) jousessa (37) on saatéruuvi siten, ettid jousen (37)
esijannitys on sdadettdvissa sddtéruuvin (39) avulla.
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Patenkrav

1. Forfarande for tjockleksmatning av i ett trans-
portfléde (S.1, S.2, S.3) transporterade plana foremdl, i
synnerhet tryckalster, mellan en referensdel (RT) och en
matdel (MT), som dr mandvrerbar i riktningen £f0r den
tjocklek som skall mdatas, varvid mdtdelens manovrering
registreras och avldses pulsvis, k @annetecknat
av att f6r mitning av tjockleken pd enskilda tryckalster i
transportfldédet referensdelen (RT) eller matdelen (MT) som
interaktionsdel medelst en forflyttning huvudsakligen
tvdars riktningen pd den tjocklek som skall mdtas bringas
till interaktion med det tryckalster som skall matas.

2. Forfarande enligt patentkrav l, k a nn e -

t ecknat av att tjockleken pd varje enskilt element
i transportflddet mats.

3. Férfarande enligt patentkrav 1 eller 2, k d n -
netecknat av att miatanordningens interaktionsdel
f6r mdtningen griper mellan det element i omlottflddet
(S.1, S.2) som skall matas och andra element i omlottflo-
det.

4. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 2, k & n -
netecknat av att midtanordningens interaktionsdel
griper tag mellan det element i flédet (S.3) som skall
mdtas och flddets underlag, varvid elementen transporteras
ett och ett.

5. Forfarande enligt nagot av patentkraven 1 - 4,
kdnnetecknat av att interaktionsdelen f6r mat-
ningen flyttar atminstone en del av det element som skall
mdtas huvudsakligen lodratt relativt transportriktningen.

6. Forfarande enligt ndgot av patentkraven 1 - 5,
kdnnetecknat av att interaktionsdelen utfér en
pulserande roérelse, och att takten pd denna rérelse &r
synkroniserad med takten pad mdtviardesavlidsningen och an-
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passad till transportfldédets hastighet och de enskilda
elementens avstdnd i transportflédet.

7. Forfarande enligt nagot av patentkraven 1 - 6,
kannetecknat av att referensdelen (RT) upp-

5 visar atminstone en referensyta och att referensdelen rér
sig sd att referensytan eller referensytorna rdr sig i en
sluten bana huvudsakligen i ett plan parallellt med den
allmdnna transportriktningen med en huvudsakligen konstant
hastighet och att var och en av referensytorna under ett

10 varv passerar matlaget.

8. Forfarande enligt ndgot av patentkraven 1 - 6,
kdannetecknat av att referensdelen uppvisar en
referensyta och att den ror sig sd att referensytan flyt-
tar sig fram och tillbaka pd en linjar bana, varvid rérel-

15 sens extremldge utgdér matldget.

9. Forfarande enligt nadgot av patentkraven 1 - 8,
kdnnetecknat av att matdelens nollidge och/el-
ler referensdelens matlage ar justerbart.

10. Anordning for genomférandet av foérfarandet en-

.. 20 ligt nagot av patentkraven 1 - 9 med en i riktningen for
den tjocklek som skall matas mandvrerbar midtdel (MT) med
ett nollage och kraftorgan, som driver den till n&amnda
nollage, en referensdel (RT), en sensor fo6r matning av
mdatdelens mandvrering och en utvarderingsenhet, k & n n e-

l25 t ec knad av att mdtdelen (MT) eller referensdelen
i?: (RT) &ar flyttbart anordnad huvudsakligen vinkelritt mot
den tjocklek som skall mitas.

e 11. Anordning enligt patentkrav 10, k 4 nn e -

,E:, tecknad av att referensdelen uppvisar dtminstone en
21'30 referensyta och dr flyttbart anordnad huvudsakligen vin-
IR kelratt mot riktningen p& den tjocklek som skall mitas och
3::: férbunden med drivorna, sa att referensytan eller referen-

sytorna vid referensdelens forflyttning i ratt tid griper
. in i omlottflddet.
" 35
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12. Anordning enligt patentkrav 11, k d nn e -
tecknad av att referensdelen (RT) utgdr ett runt en
axel (23) vridbart vinghjul (22) med en eller flera, re-
gelbundet runt dess omkrets férdelade vingar (22.1/2/3/4)

5 och att varje vinge uppvisar en referensyta (30.1, 30.3).

13. Anordning enligt patentkrav 12, k 4 nn e -
t ecknad av att vinghjulet (22) ar anordnat vid si-
dan av omlottflddet.

14. Anordning enligt ndgot av patentkraven 10 - 13,

10 k dannetecknad av att matdelen &ar en vridbar
avkanningsvals (21) som ar anordnad pad en axel (33), att
axeln (33) ar forbunden med en i lagringar (35) lopande
gejd (31), att ett anslag (36) 4r sd anordnat att det be-
gransar gejdens rérelse mot omlottflddet, att en fjader

15 (37) ar sa anordnad att den trycker gejden (37) mot ansla-
get (36) och att en matkolv (41) i en avstandsmiatare (40)
dr fast vid gejden (34).

15. Anordning enligt patentkrav 14, k a nn e -
t ecknad av att anslaget (36) ar en stallskruv, som

A dr sd anordnad att dess avstand fr&n omlottflddet &r jus-
‘ terbart.

16. Anordning enligt nagot av patentkraven 14 eller

15, kdnnetecknad av att ett stationidrt mothall

. (38) i fjadern (37) &ar forsedd med en stallskruv sd att

't” 25 fjdderns (37) f6rspanning kan justeras med stdllskruven
i (39) .
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