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Tiivistelmd - Sammandrag

Telakone, erityisesti kalanteri, on varus-
tettu j4&shdytyslaitteella Jjoustavan telan
(1) (3, 10)
asennettu tukeen (12, 12a), joka on siirret-
t4vissa (13, 13a)
yhdensuuntaisesti telan akselin
Telan keskipistettd pdin siirretty tuntoelin
(14, 1ld4a) tunnistaa (7).
Servomoottori (13, 13a) siirt3& tukea (12,
12a) tuntoelinsignaaleista riippuen siten,

reuna-aluetta varten. Se on

servomoottorin avulla
kanssa.

rainan reunan

ettd tuntoelin (14, l4a) pysyy rainan reunan
(7) yhteydessd. T#ll4 tavalla on varmistet-
(9, 10) tulee riitts-
visti ji8hdytetyksi myds rainan leveyden (B)
muuttuessa tai rainan 1liikkuessa sivusuun-

tu, ettd reuna-alue

nassa.

(P

En valsmaskin, speciellt en kalander, upp-
visar en kylanordning f&r randomré&det (9,
10) av en elastisk vals (1). Den &r anordnad
p& ett stdd (12, 12a) som medelst en servo-

(13, 13a) kan f8rflyttas parallellt
valsaxeln. En mot valsens mittpunkt

motor
med
férflyttad sensor (14, 14a) avkdnner bankan-
(7). 13a) férflyttar,
stddet (12, 12a) i avhingighet av sensorsig-
nalerna pA s3 s&tt, att sensorn (14, l4a)
f8rblir i omrddet f8r bankanten (7). P&
detta sitt &r s#kerst#llt att ocksd vid
férindrad banbredd (B) eller vid fdrflytt-
ning av banan i sidled blir randomrddet (9,
10) tillrédckligt avkylt.

ten Servomotorn (13,
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Telakone
valsmaskin

Tim# keksint® koskee telakonetta, erityisesti kalanteria,
jossa on j&##hdytyslaite joustavan telan sen reuna-alueen
j4shdyttsmiseksi, jota k#siteltdvd materiaaliraina ei
peité.

Joustavien telojen p3&llysteet ovat herkkid liian korkeille
limpdtiloille. P&4llysteiden eniten vaarassa oleva osa on
materiaalirainan reunan ja p#dllysteen p&&n vidlisella
reuna-alueella. T#1ltd alueelta joustavan telan kanssa
yhdessd toimivan l&mmitetyn vastatelan 1&mp8d ei siirry
pois materiaalirainan mukana. T&std syystd on jo tunnettua
j&ihdytt43 n#it8 reuna-alueita kiinteiden j&&hdytyslaittei-
den avulla. Tavanomaisia ovat t&l16in ilmasuuttimet,
ilmanpuhalluslaatikot, kahden aineen suuttimet tai sumutus-

suuttimet ja vastaavat.

Jos rainan leveys muuttuu tai materiaaliraina liikkuu
sivusuunnassa, muuttuu my8s reuna-alueen suuruus. Jos
reuna-alue t#118in suurenee, on j&&hdytysvaikutus riittama-
tén silld seurauksella, ettd p&dllyste tuhoutuu 1liian
korkeiden lampdtilojen vaikutuksesta.

Tamin keksinndn tarkoituksena on saada aikaan reuna-aluei-
den luotettava j&8hdytys materiaalirainan leveydestd tai
sen sivusuuntaisesta liikkumisesta riippumatta.

T8m4 tehtl#vi ratkaistaan keksinndn mukaan siten, ett3
j&3hdytyslaite on asennettu tukeen, joka on siirrettdvissa
servomoottorin avulla yhdensuuntaisesti telan akselin
kanssa ulottuvaa ohjausta pitkin, ettd tuki - joka sijait-
see j&ihdytyslaitteen suhteen telan keskipistettd pdin
siirretysti - kannattaa rainan reunan tunnistavaa tun-
toelintd ja ettd servomoottori siirt83 tukea tuntoelinsig-
naaleista riippuen siten, ettd tuntoelin pysyy rainan
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reunan yhteydessi.

Tdssd rakenteessa tuki saatetaan seuraamaan rainan reunan
kulkua. T&m& merkitsee, ettd j8%hdytyslaite sijaitsee
kiinteén et3isyyden p#8ssd rainan reunasta. Et#isyys
voidaan vaikeuksitta valita niin pieneksi, ettd j#shdytetyn
alueen ja rainan reunan v&liin ei j&4 alueita, joilla voi
esiintyd korkeampia 1&mpdtiloja. J88hdytyslaite voi tarvit-
taessa kohdistaa jé#dhdytysvaikutuksensa tietylls aksiaali-
pituudella niin, ettd my®s levesmpi# reuna-alueita voidaan
suojata ldmpdtilan nousua vastaan. Kun materiaalirainan
leveys muuttuu, saatetaan tuki automaattisesti uuteen
kohtaan. Rainan liikkuessa sivusuunnassa tuki suorittaa
vastaavan seurantaliikkeen.

On erityisen edullista, ett#d tuki kannattaa reunan 1&mp&ti-
lan mittauslaitetta, joka mittaa telan pintalémpdtilan
reuna-alueella, ja ettd k3ytet#dsin siitdlaitetta, joka
muuttaa jd&hdytyslaitteen j&8hdytystehoa mitatusta reuna-
lamp8tilasta riippuen. Reunan l¥mp8tilan mittauslaitetteen
kdyttd mahdollistaa j&#hdytystehon sopeuttamisen kullois-
tenkin olosuhteiden mukaan. Sijoittamalla reunan l8mpétilan
mittauslaite tukeen varmistutaan siit3, ettd mittaus
tapahtuu kulloinkin oikeassa kohdassa, jossa my8s j&&hdy-
tyslaite vaikuttaa.

Edullisesti on huolehdittu siit%, ett3 k8ytetddn raina-
alueen l&mpbtilan mittauslaitetta, joka mittaa telan
pintaldmp&tilan raina-alueella, ja ett3 s#itdlaite on
varustettu sédtimelld, joka saattaa reunal#mpdtilan seuraa-
maan raina-alueen l&mp&tilaa. Rainan l&mp&tilan mittaus-
laitteen k#yttd pito- tai ohjaussuureena mahdollistaa
reunaldmpStilojen saattamisen 18helle rainan l8mpbtiloja ja
tdll4d tavalla hyvin tasaisen l#mp&tilajakauman saavuttami-
sen telan pinnalla.

Jadhdytyslaite on sopivimmin varustettu useilla jd8hdytys-
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kohdilla, jotka voidaan kytked pédlle sditdlaitteen avulla
mitatusta reunaldmp®tilasta riippuen. T&m&n vaikutuksesta
j&shdytysteho muuttuu askeleittain. T4m#n sijasta voidaan
j44hdytystehoa muuttaa my8s yht&] aksoisesti, ilmaj&&hdytyk-
sen yhteydess8 esimerkiksi sgddettdvdn puhaltimen tai
sisdettdvén l&pdn avulla, vesi-ilma-kaksiainej&&hdytyksen
yhteydessd esimerkiksi muuttamalla vedensydttd8 sdatd-
venttiilin avulla.

Tami8n 1is8ksi on suositeltavaa k3ytt&84 rajalémpdtilan
ilmaisinta, joka ilmaisee, jos reunaldmpdtila ylittéd
ennalta misrdtyn raja-arvon. T8ssd tapauksessa on telako-
neen toiminta keskeytett#vd tai ainakin vastatelan l&mmi-
tystehoa pienennettédva.

LimpStilan mittauslaitteina voidaan kdyttaa kaikkia tunnet-
tuja jdrjestelmid. Infrapunakamerat ovat osoittautuneet
erityisen hyviksi.

Eri4iss8 tunnetussa rakennemuodossa on huolehdittu siits,
ettd j43hdytyslaite on varustettu useilla aksiaalisuunnassa
siirretyills j&8hdytyskohdilla ja ettd siit8laite m&&rittad
p4i&llekytkettyjen j&8hdytyskohtien lukumédran tuen asemasta
riippuen. T&113 tavalla voidaan eri levyisia reunavy8hyk-
keitd j&shdytt#3 tasaisesti, jolloin kyseinen leveys tulee
automaattisesti huomioiduksi.

Er&issi rakenne-esimerkissi servomoottori on rotaatiomoot-
tori, joka kdytt#3 kierteitetty#d karaa, joka on yhteydessa
tuessa olevan sis#kierteen kanssa. T&m& saa aikaan yksin-
kertaisen rakenteen, jossa kara samanaikaisesti toimii
lineaariohjauksena.

Er8s vaihtoehto on se, ettd servomoottori on lineaarimoot-
tori. Sit3 voidaan k#dyttd3 pneumaattisesti, hydraulisesti,
sdhkdisesti tai muulla tavalla.
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On edullista, ettd ohjauksella on paikoitusasento, jossa
tuki sijaitsee aksiaalisuunnassa telan pPinnan ulkopuolella.
Aina kun telakoneen toiminta keskeytet&3n, voi tuki siirtys
paikoitusasentoonsa, jossa se ei hiiritse telan vaihtoa.

Keksint8d8 selitet&8n seuraavassa lihemmin piirustuksessa
esitettyjen edullisten rakenne-esimerkkien perusteella,
jossa:

Kuv. 1 esittdd kaaviomaisesti telakonetta, joka on varus-
tettu keksinndn mukaisella jd8hdytyslaitteella,

Kuv. 2 esité8d kuvion 1 tukea edesti katsottuna,
Kuv. 3 esittdd kuvion 1 tukea sivulta katsottuna,

Kuv. 4 esitt83 kaaviomaisesti tuen muunneltua rakennemuo-
toa,

Kuv. 5 esittdd kaaviomaisesti tuen er#std toista rakenne-
muotoa ja

Kuv. 6 esitt#éd kaaviomaisesti s##t8kytkentikaaviota.

Kuviossa 1 alatela 1 ja yl&tela 2 muodostavat telanipin 3,
jossa leveyden B omaavaa rainaa 4 kdsitellssn, erityisesti
kiillotetaan tai varustetaan kiillolla. Alatela 1 on
kiintedsti tuettu p#ist#sn 5. Se on varustettu Jjoustavalla
pddllysteelld 6, jonka leveys on A. Rainan 4 kummallekin
puolelle j&3 t#&st8 syystd rainan reunan 7 ja p8&llysteen
pé&n 8 v8liin reuna-alue 9 vast. 10. Yl4tela 2 on l&mmitet-
ty terdstela, johon sydtetsin 18mmdnsiirtoainetta johtoj&r-
Jestelm&n 11 kautta ja joka p#ist&3%n on kulloinkin kuormi-
tettu alaspdin vaikuttavan voiman P avulla tarvittavan
osakuormituksen aikaansaamiseksi.

Yl&telasta 2 siirtynyt 1&mpd johdetaan pois rainasta 4 koko
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leveydeltd B. T&t& l&mmén poisjohtamista ei sen sijaan
tapahdu reuna-alueilta 9 ja 10. Jos 1l4mps8 ei johdeta pois
jollakin toisella tavalla, limpenee p&3llyste luvattomalla
tavalla ja voi lopuksi tuhoutua termisesti. Lisdksi on
otettava huomioon, ett# on olemassa eri leveyden B omaavia
rainoja ja ettd ajoittain ilmenee my8s vaeltamista, siis
vihitellen tapahtuvaa edestakaista liikkumista telan
akselin suunnassa.

Keksinndn mukaan on reuna-alueisiin 9 ja 10 tistd syysta
liitetty kulloinkin tuki 12 vast. 1l2a, joka on liikutetta-
vissa edestakaisin kaksoisnuolen X suunnassa servomoottorin
13 vast. 13 a avulla. Tuntoelin 14 vast. 1l4a tunnistaa
rainan reunan 7 ja ohjaa servomoottoria 13, 13a siten, ettéd
tuntoelin pysyy rainan reunan 7 yhteydessd. Itse tuki
kannattaa, kuten j&ljessd selitetdsn tarkemmin, j&&ahdy-
tyslaitetta ja reunan 13mp&tilan mittauslaitetta j&&hdytys-
vaikutuksen valvomiseksi. Jos telakone kytketddn pois
pi4ltd tai jos se kytkeytyy automaattisesti pois pddlta
materiaalirainan katkeamisen johdosta, siirtyy kukin tuki
paikoitusasentoon 15, joka kuviossa 1 on esitetty katko-
viivoin vasemmalla ja jossa tuki on siirretty niin pitk&l-
le, ettd se ei h¥iritse paperirainan sis88nvet8mistd ja
telojen vaihtamista.tenoa v

Kuvioiden 2 ja 3 rakennemuodon mukaan on konepylvéiseen 16
liitoslaattojen 17 v8litykselld, joista yksi on esitetty,
kiinnitetty runko 18, joka on varustettu yl&kannattimella
19, alakannattimella 20 sekd kahdella pd&tylevylld 21 ja
22. Alakannattimelle 20 on sijoitettu kaksi laakeria 23 ja
24, joihin on laakeroitu kierteitetty kara 25, jota voidaan
kdytt43 servomoottorin 13 menoakselin 26 avulla.

Tuki 12 on varustettu kelkalla 27, joka liukuu alakannatin-
ta 20 pitkin ja on varustettu sis8kierteelll 28, jonka ldpi
kierteitetty kara 25 tyéntyy. Kelkka 27 on yhdistetty
koteloon 29, joka kannattaa kolmea kdytt8laitetta.
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a) Jadhdytyslaite 30 k&sitt#3 yhden ainoan jd8hdytyskohdan
31, joka t&ssd8 on kahden aineen suutin, johon sy&tet#in
vettd johdon 32 ja ilmaa johdon 33 kautta.

b) Reunan 1l&mp8tilan mittauslaite 34, joka mittaa reuna-
vyShykkeen 10 pintalsmp®tilan, on tissi infrapunakamera 35.

Cc) Tuntoelin 14, joka tunnistaa rainan 4 reunan 7, on
optinen tuntolaite, joka toimii yhdess4 sankaan 36 muotoil-
lun heijastimen 37 kanssa. Tuntoelin on kiinnitetty tuen 12
koteloon 29 s#idettdvén tangoston avulla, Jjoka koostuu
niveltyvdsti toisiinsa yhdistetyisti osista 38, 39 ja 40.

Kuviosta 2 n&kyy, ettd j4shdytyslaite 30 ja reunan l&mpdti-
lan mittauslaite 34 on sijoitettu l#hes samaan pystytasoon
41 ja ettd tuntoelin 14 sijaitsee pystytasossa 42, jota
pystytason 41 suhteen on siirretty matkan a verran telan
keskipisteen suuntaan.

Kéytdn aikana tukea 12 si#deti#n moottorilla 13 tuntoelimen
14 signaalien avulla niin, ett4 tuntoelin 14 sijaitsee
rainan reunan 7 yhteydess¥. T4118in jddhdytyslaite 30 on
suunnattu siihen 1iittyv##n reuna-alueeseen 10. Jd&hdytys-
tehoa voidaan s#4t#4 reunan l3mp8tilan mittauslaitteen 34
mittaamasta l&mp&tilasta riippuen. Jos rainan reuna 7
rainaleveyden B muuttumisen tai sivusuuntaisen liikkumisen
vuoksi siirtyy, seuraa tuki 12 t4t3 reunan liiketti.
Kdytt8a varten tarvittavat energianlihteet (ilma, vesi,
sd&hk8) voidaan sy&tt#3 letkujen ja kaapeleiden kautta,
jotka esimerkiksi ovat kiinnitetyt ketjuun.

Kuviossa 3 on lis8ksi esitetty, ett3 reunan mittaus voi
mySs tapahtua tietyn et¥isyyden p#4ssj nipistd 3, jolloin
on tarkoituksenmukaista k#ytt#4 ohjaustelaa 43.

Kuviossa 4 on havainnollistettu tuki 112, jossa on j&&dhdy-
tyslaitteena 130 nelj4 j&shdytyskohtaa 131, joista kukin on
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kahden aineen suihkusuutin, ja reunan l&mpdtilan mittaus-
laite 134. T4dllaisen laitteen avulla voidaan j&3hdytystehoa
muuttaa kytkem#l1l8 yksittdisi8 jddhdytyskohtia 131 pd&dlle
tai pois p&dlta.

Kuvion 5 mukaisessa rakennemuodossa on esitetty tuki 212,
jossa on j&3hdytyslaitteena 230 neljd vierekkdin sijoitet-
tua Jj4iihdytyskohtaa 231, joista kukin on muodostettu
rakenteeltaan kahden aineen ruiskusuuttimeksi. Kuhunkin
j&8hdytyskohtaan 231 on Jjérjestetty reunan 1lampdtilan
mittauslaite 234. Lis8dksi on tukeen 212 sijoitettu tun-
toelin 214, jota j&8hdytyslaitteen 230 suhteen on siirretty
telan keskipisteen suuntaan.

Reuna-alueiden l&mpdtilan s&dt8miseksi k&8ytetddn raina-
alueen l&mpdtilan mittauslaitetta 44 (kuv. 1). Td&mdn
l8mp&tilan mittausarvo muodostaa pitoarvon l&mp&tilan
s48ts8 varten reuna-alueilla 9 ja 10.

S&4t8kytkentd, jota k&dytetd8n kuvion 5 mukaisen tuen
yhteydessd, on esitetty kuviossa 6. Servomoottoriin 13 on
liitetty kytkentdlaite 45, jonka avulla tukea 212 siirre-
td8n tuntoelimen 214 signaaleista riippuen siten, ettad
tuntoelin pysyy yht&jaksoisesti rainan reunan 7 yhteydessai.
Jos tuntoelin 214 toimii optisesti se vastaanottaa heijas-
tetun s#dteen silloin kun tuntoelin sijaitsee tdysin reuna-
alueella, eikd8 vastaanota mitd8n heijastettua s#dettéd
silloin kun tuntoelin sijaitsee tdysin raina-alueella.
Reuna 7 voldaan t&ten tunnistaa hyvin tarkasti. Kukin
ja8hdytyskohdista 231 on varustettu asetuslaitteella 46,
joita ohjataan s&&t&laitteen 47 avulla. T&m3 on varustettu
sddtimelld, Jjoka pitoarvoina vastaanottaa raina-alueen
lampdtilan mittauslaitteen 44 mittausarvot ja oloarvoina
reunan l8mpd&tilan mittauslaitteen 234 mittausarvot. Toinen
signaalijohto 48 ilmoittaa tuen 212 aseman, joka on saman-
aikaisesti reuna-alueen leveyden mitta. Tdstd riippuen
m8dritetddn automaattisesti aktiivisten j&8hdytyskohtien
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231 lukumd&8rd. Kunkin j&8hdytyskohdan 231 osalta m&3rite-
td8n t&mén jdlkeen s&&tBlaitteessa 47 olevan s&&timen
avulla tarvittava j&dhdytysteho, jota sd8detddn asetuslait-
teella 46. Lis8ksi k&ytetddn h8lytyslaitetta 49, joka
ilmaisee, kun reunan l&mpdtila ylitt&8 ennalta mé&r&tyn
raja-arvon.

Kuvion 6 mukaista s838tdkytkent8d8 voidaan pienin muutoksin
myds kdyttdd8 kuvion 4 mukaista tukea varten. TH118in
asetuselimet 46 ovat yksinkertaisia kytkimi#d, jotka kytke-
vt pystytasoon sijoitetut j&&hdytyskohdat 139 kulloinkin
tarvittavan j&8hdytystarpeen mukaan p88lle tai pois pd&ltH.

Esitettyjen kahden aineen suuttimien sijasta voidaan
jdahdytyslaitteena k8yttd8 myds ilmakammiota tai ilmapuhal-
lussuutinta. Kahden aineen suuttimet ovat tarkoituksen-
mukaisesti telan ulkopinnan suhteen s#&teensuuntaisesti
sdddettdvissé optimaalisen jd&hdytysvaikutuksen sd8t8misek-
si.
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Patenttivaatimukset

1. Telakone, erityisesti kalanteri, jossa on jddhdytys-
laite (20) joustavan telan (12) reuna-alueen jddhdyttdmi-
seksi, joka ei peity kdsiteltdvdlld materiaalirainalla,
jolloin jddhdytyslaite (20) on siirrettdvissd yhdensuun-
taisena tela-akselin kanssa ulottuvaa ohjainta (21) pit-
kin, tunnettu siitd, ettd jddhdytyslaite (30; 130; 230)
on asennettu tukeen (12, 12a; 112; 212), joka on siirret-
tdvissd servomoottorin (13, 13a) avulla ohjainta pitkin,
ettd tuki kannattaa, jddhdytyslaitteen suhteen telan kes-
kipistettd pdin siirrettyd, rainan reunan (7) tunnista-
vaa tuntoelintd (14, 1l4a; 214) ja ettd servomoottori tun-
toelimen signaaleista riippuen sddtdd tukea siten, ettid
tuntoelin pysyy rainan reunan yhteydessi.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen telakone, tunnettu
siitd, ettd tuki (12, 12a; 112; 212) kannattaa reunan
ldmpoétilan mittauslaitetta (34; 134; 234), joka mittaa
telan (1) pintaldmpétilan reuna-alueella (9, 10), Jja ettd
kdytetddn sdatdlaitetta (47), joka muuttaa jddahdytyslait-
teen (30; 130; 230) jadhdytystehoa mitatusta reunal&dmp&-

tilasta riippuen.

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen telakone, tunnettu
siitd, ettd kdytetddn raina-alueen lémpdtilan mittauslai-
tetta (44), joka mittaa telan (1) pintaldmpétilan raina-
alueella, ja ettd sdidtdlaite (47) on varustettu sddtimel-
14, joka saattaa reunaldmpsdtilan seuraamaan raina-alueen
ldmpétilaa.

4. Patenttivaatimuksen 2 tai 3 mukainen telakone, tun-
nettu siitd, ettd jdsdhdytyslaite (130) on varustettu
useilla ja&hdytyskohdilla (131), jotka voidaan kytkei
pddlle sdatdlaitteen (47) avulla mitatusta reunaldmpoti-
lasta riippuen.
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5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-4 mukainen telakone,
tunnettu rajaldmpdtilan ilmaisimesta (49), joka ilmaisee
kun reunaldmpétila ylittdd ennalta mddrdtyn raja-arvon.

6. Jonkin patenttivaatimuksen 1-5 mukainen telakone,
tunnettu siitid, ettd ladmpodtilan mittauslaitteet (34;
134; 234) ovat varustetut infrapunakameroilla.

7. Jonkin patenttivaatimuksen 1-6 mukainen telakone,
tunnettu siitd, ettd jadhdytyslaite (230) on varustettu
useilla aksiaalisuunnassa siirretyilld jaahdytyskohdilla
(231) ja ettd sHddtdlaite (47) mddrdd pddllekytkettyjen
jdsihdytyskohtien lukumddrdn tuen (212) asemasta riippuen.

8. Jonkin patenttivaatimuksen 1-7 mukainen telakone,
tunnettu siitd, ettd servomoottori (13; 13a) on rotaa-
tiomoottori, joka kdyttdd kierteitettyd karaa (25), joka

on yhteydessid tuessa (12; 12a) olevan sisdkierteen (28)
kanssa.

9. Jonkin patenttivaatimuksen 1-7 mukainen telakone,

tunnettu siitd, ettd servomoottori on lineaarimoottori.

10. Jonkin patenttivaatimuksen 1-9 mukainen telakone,
tunnettu siitid, ettd ohjaus on varustettu paikoitusasen-
nolla (15), jossa tuki (12a) sijaitsee aksiaalisuunnassa
telan pinnan ulkopuolella.
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Patentkrav

1. En valsmaskin, sdrskilt en kalander, som uppvisar en
kylanordning (20) f&ér nedkylning av kantomrdden i en mjuk
vals, vilka ej betdckas av materialbanan som skall be-
handlas, varvid kylanordningen (20) &dr forflyttbar utmed
en gejd (21, som stridcker sig parallellt med valsaxeln,
kannetecknad dirav, att kylanordningen (30; 130; 230) &r
monterad pd en konsol (12, 1l2a; 112; 212), som ar for-
flyttbar med en servomotor (13, 13a) utmed gejden, att
konsolen uppbdr ett i fdérhdllande till kylanordningen mot
valsens mittpunkt foérflyttat avkdnningsorgan (14, 1l4a;
214) som avkdnner banans kant (7), och att servomotorn
beroende pd avkinningsorganets signaler reglerar konsolen
sd, att avkidnningsorganet hdlls i kontakt med banans
kant.

2. Valsanordning enligt patentkravet 1, kdnnetecknad
ddrav, att konsolen (12, 12a; 112; 212) uppbdr en
mitanordning (34; 134; 234) fdr kantomrddets temperatur,
som miter valsens (1) yttemperatur vid kantomrddet
(9,10), och att en regleranordning (47) anvdnds, som and-
rar Kylanordningens kyleffekt beroende pd den uppmittade
kanttemperaturen.

3. Valsanordning enligt patentkravet 2, kdnnetecknad
didrav, att en mitanordning (44) for banomrddets tempera-
tur anvdnds, som mdter valsens (1) yttemperatur i banom-
rddet, och att regleranordningen (47) &r fdrsedd med ett
reglerdon, som forsidtter kantomrddets temperatur att fol-
ja banomrddets temperatur.

4. Valsanordning enligt patentkravet 2 eller 3, kédnne-
tecknad diarav, att kylanérdningen (130) ar forsedd med
flera kylstdllen (131), vilka kan pdkopplas med regler-
anordningen (47) beroende pd den uppmdtta kanttemperatu-
ren.
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5. Valsanordning enligt ndgot av patentkraven 1-4, k#n-
netecknad av en gransvidrdestemperaturdetektor (49), som

meddelar dad kanttemperaturen Sverstiger ett fodrutbestdmt
gréansvdarde.

6. Valsanordning enligt ndgot av patentkraven 1-5, kén=-
netecknad dirav, att temperaturmdtanordningarna (34;
134; 234) dr forsedda med infrarddkameror.

7. Valsanordning enligt ndgot av patentkraven 1-6, kidn-
netecknad dirav, att kylanordningen (230) &dr fdrsedd med
ett flertal i axialriktningen fdrskjutna kylstdllen (231)
och att kontrollanordningen (47) bestdmmer antalet pa-

kopplade kylstidllen beroende pa konsolens (212) position.

8. Valsanordning enligt ndgot av patentkraven 1-7, kén-
netecknad ddrav, att servomotorn (13; 13a) &r en rota-
tionsmotor, som driver en gdngad spindel (25), vilken

ingriper i en inre ganga (28) i konsolen (12; 12a).

9. Valsanordning enligt ndgot av patentkraven 1-7, kén-
netecknad dirav, att servomotorn dr en linedrmotor.

10. Valsnaornding enligt ndgot av patentkraven 1-9, kidn-
netecknad ddrav, att styrningen dr forsedd med en parke-

rinsgposition (15), i vilken konsolen (12a) befinner sig
axiellt utanfér valsytan.
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