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NOSTOLAVA PANEELEJA VARTEN JA MENETELMA SEN KEYTTEMISEKSI ~
LYFTPLATTFORM FOR PANEL OCH FORFARANDE FOR DESS ANVANDNING

Tam3n keksinnén kohteena on nostolava paneelipakkauksien
automaattiseksi sydttdmiseksi mihin tahansa ty6stélinjaan,
kuten jakolinjaan, vaikka paneelipakkausten paksuus syystd
tai toisesta ei olisikaan tasalaatuinen ja tdysin vakio,
mikd aiheuttaa nostolavalle muodostuvan pinon yl3pintaan
aaltomaisen tai ei-tasomaisen ja -horisontaalisen muodon
sek3d menetelm3 tdllaisen nostolavan kdyttdmiseksi. T&1l1l3
hetkelld tdllaisten paneelipakkausten sySttdmiseksi tyds-
kentelypdyddlle tydntimen avulla, jonka tydntdvarret liuku-
vat pitkin pinon yl&pintaa horisontaalisesti, tulee maini-
tun yl8pinnan olla etuk3teen manuaalisesti valmisteltu.
Paneelipakkaukset, jotka poistetaan pinon pd&dltd kullakin
tydkierroksella, erotetaan jdljelle j&&8vdstd pinon alaosas-
ta tydntd3mdlld kiilamaiset tydkalut, jotka on mahdollisesti
varustettu rullilla, mainittuun pinoon. Kun sydttd tulisi
automatisoida kokonaan, yhdistet&3n kiilamainen osa kulje-
tusosaan, joka toimii samanaikaisesti, samalla kun sen
yl&dpuolella olevaa osaa painetaan sopivalla tasoittavalla
laitteella. Kuitenkin t3mid ratkaisu on osoittautunut sove-
liaaksi vain paneeleille, joilla on suhteellisen rajallinen
paksuus ja joka paksge® waihtelee suhteellisen rajallisissa
toleransseissa; niinpd paksumpien ja suuremmissa paksuusto-
leransseissa vaihtelevien paneelien automaattinen sydttd

ty®dntd jd3n avulla on edelleen ratkaisematon ongelma.

Tamdn keksinn®n tarkoituksena on poistaa t&@mi ongelma kayt-
tdm3ll3 menetelmd3d ja laitetta, joiden edut kdyvadt selville
seuraavasta edullisimman sovellutusmuodon kuvauksesta, joka

ei rajoita keksintdid millddn tavalla ja joka tapahtuu
oheisten piirustusten avulla.

Kuv. 1 esittd3i sivulta katsottuna kaaviomaisesti nostola-

vaa, joka on yhdess3 sen tybkierroksen alkuvaiheista.



Kuv. 2 esittd3 poikkileikkausta kuv.l mukaisesta nostola-

vasta viivaa II-II pitkin esittden erditd rakenteellisia
vksityiskohtia.

Kuv. 3 esitt83 perspektiivisesti tasoittavien palkkien

yhtd pd&4ta, jotka palkit on yhdistetty nostolavaan.

Kuv. 4 esittd3d ylh&&1td katsottuna kaaviomaisesti nostola-
vaa.

Kuv. 5, 6 ja 7 esittdvdt sivulta katsottuna yhtd dimensio-
tuntoelimistd, joka on toiminnallisesti yhdistetty mainit-
tuun nostolavaan ja joka on esitetty lepotilassa ja sen

toimintakierron kahdessa merkittivissi vaiheessa.

Kuv. 8, 9 ja 10 esittdvdt edestid katsottuna kaaviomaisesti
nostolavaa sen tolmtakierron kolmen merkittdvin vaiheen

aikana.

Viitaten kuvioihin 1, 2, 3 ja 4 nostolavaan kuuluu horison-
taalinen kuormauspdytd 1, joka on varustettu rullilla tai
muilla tavallisilla laitteilla, niin ettd paneelipinon P
asettaminen sen pddlle helpottuu, jotka paneelit sydtetdin
perdkkdisind pakkauksina sahakoneeseen, joka poytd 1 on
yvhdistetty konventionaalisella tavalla alla olevaan raken-
teeseen 2 konventionaalisen laitteen 3 vdlitykselld, joka
selektiivisesti sallii joko laskea tai nostaa mainittua
pbytd4d 1 riittdvalld tarkkuudella. Keksinndén mukainen nos-
tolava eroaa tunnetuista nostolavoista siind, ettd siihen
kuuluu kaksi, pdyddn 1 pddlle symmetrisesti, kuten etdisyy-
delle D pdydan kummastakin pd&std, joka D on noin 1/4 pdy-
ddn koko pituudesta, muodostettua poikittaista uraa 4-4',
joissa on vastaavat palkit 5-5', jotka sijaitsevat yleensi
pOydédn toimintapinnan alapuolella, jotta ne eivdt hdiritsi-
si pinon P pohjaa. Kuten parhaiten on esitetty kuvioissa 2



ja 3, haarukkamaiset osat 6-6' on niveldidysti liitetty
vastaavien poikittaispalkkien 5-5' p3ihin ja kiinnitetty
kahden sylinteri/minti-yksikdén 7-7' mi3nndnvarsiin, jotka
sylinteri/midnt&-yksikét vuorostaan on kiinnitetty pdydén 1
~ulkoreunoihin sopivien tukien avulla ja joiden yksik&iden
varret on suunnattu yl&spdin ja jdrjestetty vertikaalises-
ti. Yksikdét 7-7' on liitetty vastaavien sidhkOmagneettisten
automaattiventtiilien kautta kontrolliasemaan, edullisimmin
hydrauliseen (el esitetty kuvioissa), jolloin mainittuja
voimayksik&itd 7-7' voidaan k&yttd33 selektiivisesti. Kun
poikittaispalkit ovat lepoasennoissaan, sopivat ulokkeet 8,
jotka on kiinnitetty niiden kumpaankin p&&h&n ja suunnattu
alaspdin, toimivat yhdessd vastaavien mikrokytkimien 9
kanssa, jotka on kiinnitetty yksikdiden 7-7' runkoihin.
Syvlinterim8inen kierrejousi 10 on liitetty poikittaispalk-
kien 5-5' kumpaankin p&d&#h&n ja kuhunkin tukeen 11 pakot-
taakseen mainittuja palkkeja niiden lepoasentoa kohti.
Kuvioissa 1 ja 2 viitenumerot 12, 12' esittdvdt kahta tydn-
tévartta, joiden alareunat ovat ideaalisessa horisontaali-
sessa tasossa, joka sijaitsee hieman horisontaalisen ty&ta-
son H yldpuolella (oikealla kuviossa 2), joka tydnnin on
kytketty konventionaalisella tavalla vaunuun 13, jota voi-
daan kontrolloida liikkumaan horisontaalisesti ja liukuval-
la kosketuksella pinon P yli paneelipakkauksen siirtdmisek-
si mainitulle tasolle H, johon, kuten kuviosta 2 n&hd&in,
on muodostettu suuri viiste S sen yldpuoleen mainittua

nostolavaa vastapd&dtd paneelipakkauksen tulon helpottami-

seksi.

Paneelipakkausten yldpuolelle on jarjestetty neljd dimen-
siotuntoelintd 14 vertikaalisesti yksi kunkin poikittais-
palkin 5-5' kummankin pdadn yladpuolelle, kuten kuviossa 4 on
kaaviomaisesti esitetty. Kuhunkin tuntoelimeen 14 (kuv.5)
kuuluu nestetoiminen sylinteri/mint&d-yksikkd 15, joka on

asennettu tukeen 16, joka on kiinnitetty vaunun 13 ohjaimia



kannattavaan kehikkoon, joka yksikkd 15 on jarjestetty ver-
tikaalisesti siten, ettd sen m3nndnvarsi on suunnattu alas-
padin. Tukeen 16 on lisdksi kiinnitetty, yksikdén 15 suuntai-
sesti, holkki 17, jonka sisdpuolelle on asennettu pitkit-
tdissuunnassa liukuvasti varsi 18, joka yhdessd yksikdn 15
mianndnvarren kanssa on kiinnitetty tukeen 19. Mikrokytkimet
20-20' on kiinnitetty tukeen 16 ja, vuorottain, toimivat
vhdessd ulokkeiden 21-21' kanssa, jotka on kiinnitetty mai-
nitun varren 18 pdihin, tuntoelimen ollessa joko ylemmassi
lepoasennossaan (kuv.5) tai alemmassa toiminta-asennossaan
(kuv.6). Tukeen 19 on kiinnitetty vertikaalinen ohjain 119,
joka pitkittdin liukuvasti ottaa vastaan hammaskiskon 22,
joka tuntoelimen ollessa yldasennossaan, rajoittuu yl&laa-
jennuksensa 23 toimesta mainittua ohjainta 119 vasten. Ham-
maskisko 22 on hammastuksessa hammaspydrdn 24 kanssa, jota
kannattavat yhdensuuntaiset levyt 25-25', jotka on kiinni-
tetty mainittuun ohjaimeen 119, jonka hammaspydrdn yhteen
pddh&n on kiinnitetty valos&dhk&isen kooderin hammastettu
tai l3vistetty levy 126, joka kooderi on kiinnitetty maini-
tun ohjaimen 119 sivulle. Kooderi 26 on liitetty sdhkdiseen
prosessoriin, joka on sen tyyppinen, ettd se on alan ammat-
timiehen helposti kuviteltavissa ja jonka 1l3pi tapahtuu
toiminta, joka on verrannollinen hammaskiskon 22 iskun pi-

tuuteen ohjaimensa 119 sisdlli.

Tuntoelimeen kuuluu lopuksi jalkamainen osa 27, joka on

kiinnitetty mainitun hammaskiskon 22 alap@d&hé&n.

Edell3 esitetyn kaltainen nostolava toimii seuraavasti:
toimintakierron alussa mainittu poytd 1 on ala-asennossaan,
niin ettd pinon P yldosa on horisontaalisen ideaalitason
alapuolella piddttden tyontdvarsien 12 alapditd, jotka
tydntdvarret ovat nyt lepoasennossaan. Tuntoelimet 14 ovat
yldasennossaan, kuten kuviossa 5 on esitetty, ja poikit-

taispalkit 5-5' ovat ala-asennoissaan, kuten on esitetty



kuvioissa 1, 2 ja 3. Nostolavan toimintakierron ensimmdi-
sessi vaiheessa neljd tuntoelintd 14 lasketaan, kuten n&h-
ddidn kuviosta 6, niin ettd kukin tuntoelin kytkee pdille

vastaavan mikrokytkimen 20°'.

TdmiAn iskun pd&ttyessd mainittujen tuntoelinten jalkamaiset
osat 27 saavuttavat kukin horisontaalisen ideaalitason
piddttden tyontbvarsien 12 alapditd eivdtkd mainitut jalka-
maiset osat kytkeydy pinoon P. Pinon P ylidpuolen vadristy-
mien johdosta tuntoelinten jalkamaisten osien 27 alapuolel-
la olevat pinon P osat eividt ehkd sijaitse samassa tasossa,
toisin sanoen saattaa esiintyd tiettyjd tasoeroja, jotka
tasoerot on osoitettu, esimerkiksi pinon kahta tillaista

kohtaa varten, kuviossa 8 viitekirjaimella K.

Nostolavan seuraava toimintavaihe k&sittd3i pdyddn 1, ja
siten my6s pinon P, nostamisen ylds matkan, joka on kuvios-
sa 9 esitetty X:11d8 ja joka matka on sama kuin tydtasolle H
siirrettdvdn paneelipakkauksen paksuus, joka on tallennettu
mainitun kontrolliprosessorin muistiin ja sen arvioi tunto-
elimen tai tuntoelimien 14 kooderi tai kooderit 26, jotka
tuntoelimet ovat ensin kytkeytyneet pinon P yl3osaan jalka-
maisten osiensa 27 vdlitykselld. Mainitun pinon nostaminen
aiheuttaa hammaskiskon 22 kohoamisen ja siten hammaspydrin
24 ja levyn 126 pydrimisen, jonka pydrimisen kooderi 26
konvertoi funktioksi, joka on verrannollinen mainitun ham-
maskiskon nostamisen mddrddn ja joka funktio sen jilkeen
siirtyy mainittuun prosessoriin, johon aiemmin mainittu
mitta X on tallennettu tasoksi, johon pinon yldosan korkein
kohta tulee saattaa horisontaalisesta ideaalitasosta, jossa
tyontbvarret 12 sijaitsevat. Sen jdlkeen kun pdytd 1 on
nostettu ylos, sdilyttdvdt joidenkin tuntoelinten 14 jalka-
maiset osat 27, pinon P yld3pinnan epdtidydellisen tasomai-
suuden vuoksi, tasoeron K (kuv.9), joka aiemmin mainittiin

esimerkinomaisesti. Tadmdn tilanteen jdlkeen, jédlleen auto-



maattisesti keksinn®dn mukaisten vaiheiden mukaisesti, jal-
kamaiset osat 27, jotka sijaitsevat tasossa, joka on alem-
pana kuin muut jalkamaiset osat, jotka aiheuttivat pdydén 1
nostoliikkeen keskeytymisen, nostetaan siten, ettd ne tule-
vat samaan tasoon kuin korkeammalla sijaitsevat jalkamaiset
osat. Nosto tapahtuu vastaavien poikittaisten palkkien 5-5'
vastaavien pdiden nostoliikkelld, toisin sanoen kytkem&lld
vastaavat laitteet 7-7', kuten kuviossa 10 on selvdsti
esitetty. T&dm&n jdlkeen tasoero K, joka aiemmin esiintyi
tuntoelinten 14 jalkamaisten osien 27 v&1ill3 siirtyy pinon
alempaan osaan poikittaisten palkkien 5-5' pdiden valiin ja
pinon nelj&d yl3pinnan kohtaa, joihin tuntoelimet ovat kos-
ketuksissa, ovat tismdlleen samassa tasossa keskendin.
Tdman vaiheen j3lkeen kaikki tuntoelimet 14 nostetaan ylés,
kuten kuviossa 5 on esitetty. Nyt on selvdd, ettd kun vaunu
13 tydntdvarsineen 12 kytketddn pddlle suorittamaan tydis-
kunsa, voivat tyéntdvarret siirtd3i tasolle H sopivasti
muodostetun paneelipakkauksen, koska varret osuvat pinon P
osiin, joilla on sama paksuus X. Vaunun 13 tydvaiheen pdat-
tyessd poikittaiset palkit 5-5' liikkuvat takaisin ala- tai
lepoasentoonsa ja vaunu 13 myo6s liikkuu takaisin lepoasen-

toonsa, ollen valmiina toistamaan edelld selitetyn tydis-
kun.

Edelld olevasta selityksestd on jdtetty pois vaunun 13 ja
siihen yhdistetyn tydntimen 12 konstruktion yksityiskohdat
sekd erilaisten s3hk6piirien ja nestetoimisten systeemien
kuten my8s erilaisten turvallisuus- ja kontrollilaitteiden
vksityiskohdat, koska ne ovat alan ammattimiehelle itses-

t33n selvii.



PATENTTIVAATIMUKSET

1. Menetelmd nostolavan toiminnan automatisoimiseksi paneeli-
pakkausten syottdmiseksi tyodstdlinjalle, jolle nostolavalle
pinottujen paneelien yl&dpinta ei ole tdysin tasainen ja
horisontaalinen, vaan muodostaa aaltoilevan konfiguraation ja
joka nostolava toimii yhteistydssd vaunun (13) kanssa, joka on
varustettu useilla keskendidn samantasoisilla tyontimilld (12),
jotka kulkevat horisontaalisesti pinon ylaosan yli siirtdak-
seen tietyn korkuisen paneelipinon viereiselle horisontaali-

selle tyopoydalle (H), t unn e t t u siitd, ettd

a) lasketaan useita dimensiotuntoelimiid (14) horisontaaliselle
tasolle, jossa tyontimien (12) alareunat sijaitsevat;

b) nostetaan nostolavaa matkan (X) verran, joka on suurempi
kuin ero pakkauksen yldosan tasossa, laskettuna tuntoelimen
(14) pakkauksen ylHosasta kauimpana olevan kohdan ja tuntoeli-
men (14) ldzhinnid pakkauksen yldosaa olevan kohdan v#alillad plus
pakkauksen korkeimman osan etdisyys tySntimien (12) alapdidt
kdsittavdstd horisontaalisesta tasosta, mistd on seurauksena
erisuuruinen dimensiotuntoelinten (14) nousu riippuen paneeli-
pakkausten todellisesta paksuudesta kunkin tuntoelimen

kohdalla, joiden yksittdisten tuntoelinten erisuuruiset nousut

vdalitetddn tietokoneeseen sopivien siirtolaitteiden (16)
valityksellsd;
c) nostetaan y16s lukuisat nostimet (5-5"'), jotka on

jérjestetty vertikaalisesti kohdakkain dimensiotuntoelinten
(14) kanssa ja jotka vaikuttavat alakautta nostolavalle
muodostettuun paneelipinoon, individuaalisesti ja selektiivi-
sesti mainitun tietokoneen kontrollin alaisena sellaisilla
erisuuruisilla mitoilla, ettd kaikki dimensiotuntoelimet (14),
jotka ovat kosketuksissal paneelien ylapinnan vastaaviin
kohtiin, tulevat samalle horisontaaliselle tasolle;

d) nostetaan dimensiotuntoelimet (14) irti paneelien yl@d-



pinnasta ja kytketddn tydntimet (12) pddlle siirta@mdén
tietyn korkuisen (X) paneelipakkauksen tydpdyddlle (H).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd, t unne t -
t u siitd, ettd mitta (X), joka on sama kuin tydpdydédlle
(H) siirrettdvin paneelipakkauksen paksuus lasketaan sen
dimensiotuntoelimen (14) vastaavan suuruisen (X) yldspédin
suuntautuvan liikkeen perusteella, joka ensimmdiseksi tulee
kosketukseen paneelipakkauksen yldpinnan kanssa.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukaista menetelmdd kayttad-
v nostolava paneelipakkausten sydttidmiseksi tybstdlinjal-
le, joka nostolava toimii yhteistyS8ssd vaunun (13) kanssa,
joka varustettu useilla keskenddn samantasoisilla tyénti-
milld (12), jotka kulkevat horisontaalisesti paneelipinon
(P) yliosan yli, joka paneelipino on muodostettu mainitun
nostolavan kuormauspdyddlle (1), jotka tydntimet siirtdvit
tietyn korkuisen (X) pakkauksen viereiselle horisontaali-
selle tybpdyd&dlle (H), t unne t t u siitd, ettd nosto-

lava kasittida

a) useita nostimia (5-5'), jotka toimivat paikallisesti ja
jotka on jirjestetty kuormauspdytd&n (1) muodostettuihin
uriin (4-4'), jotka nostimet ovat vertikaalisessa suunnassa
liikutettavia kuormauspdyddn (1) m3drittelemdn kannatuspin-
nan alapuolella sijaitsevan alemman eli lepoasennon ja
kuormauspdyddn (1) midrittelemdn kannatuspinnan yldpuolella
olevan yl3asennon v3dlill3d ja jotka nostimet (5-5') on jar-
jestetty samoille vertikaalisille ideaalitasoille, joissa
tybntimet (12) sijaitsevat ja jotka nostimet ovat nostetta-
vissa individuaalisesti ja selektiivisesti kontrolloituja

mittoja sopivilla nostoyksikoilld (7-7');

b) useita dimensiotuntoelimiid (14), joita kannattaa sta-

tionddrinen rakenne nostolavan yldpuolella ja jotka on



jdrjestetty vertikaalisesti samalle linjalle kunkin nosti-
men (5~5') kanssa ja jotka dimensiotuntoelimet (14) ovat
vertikaalisessa suunnassa liikkuvia ylemm3n eli lepoasennon
ja alemman eli tySasennon v&1illd, jossa mainitut tuntoeli-
met (14) saavuttavat saman horisontaalisen tason kuin kes-

kendin samantasoiset tydntimet (12);

c) tietokoneohjattu toimilaite, joka toimii dimensiotunto-
elinten (14) vertikaalisen siirtymdn perusteella nostolavan
y1ldspdin suuntautuneen liikkeen jdlkeen, joka yl&spdin
suuntautunut liike on tapahtunut, jotta ennalta ma&dratyn
korkuisen (X) pakkauksen alin paneeli tulisi samaan tasoon
ty6pdydan (H) pinnan kanssa ja joka toimilaite kykenee
selektiivisesti aikaansaamaan nostoyksikdiden (7-7') toi-

minnan nostimien (5-5') nostamiseksi.

4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen nostolava, t unne t -
t u siitd, ettd nostimet (5-5') paneelipinon nostamiseksi
paikallisesti k&sitt3vdt ainakin kaksi poikittaista palk-
kia, jotka on sovitettu vastaaviin uriin (4-4'), jotka on
muodostettu nostolavan kuormauspdytddn (1) ja jotka palkit
on liitetty vastaaviin hydraulilaitteisiin (7-7'), joiden
rungot on kiinnitetty mainitun p8ydan kehikkoon; joita
palkkeja painaa kohti lepoasentoa sopiva laite, kuten jousi
(10), jolloin mainitun lepoasennon havaitsemista varten on

j3r jestetty sensorit (9).

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen nostolava, t un n e t -
t u siitd, ettd dimensiotuntoelimid (14) on neljd eli yksi
mainittujen allaolevien palkkien (5-5') kummankin pddn
kohdalla, niin ettd tasomaisuus on varmistettu sekda pinon
sillid puolella, joka osoittaa kohti mainittuja ty6ntimid
(12) ettd vastakkaisella puolella, jossa pino on ty6pdydéan
(H) vieressd, jolle tyopdyd&dlle mainitut paneelipakkaukset

on siirrettdva.
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6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen nostolava, t un ne t -
t u siiti, ettd mainittuihin dimensiotuntoelimiin (14)
kuuluu kuhunkin hammaspydrd/hammaskisko-yksikkd (24-22),
jolloin ohjain (119), joka kannattaa mainittua hammaskiskoa
(22) on jarjestetty vertikaalisesti, tukee pydrivdsti mai-
nittua hammaspydrdd ja tukee lisdksi kooderia (26), jossa
on hammastettu tai l&vistetty levy (126), joka on kiinni-
tetty mainittuun hammaspydr&dédn; jonka hammaskiskon pohja on
varustettu jalkamaisella osalla (27) ja yldosa pysdytin-
osalla (23), joka rajoittuu ohjaimensa (119) yldreunaan ja
johon on yhdistetty vertikaalisesti liikkuva laite (15),
jota kontrolloivat sensorit (20-20'), jotka havaitsevat kun
mainittu yksikk® on ylemmissi eli lepoasennossaan tai alem-
massa eli tydasennossaan; jirjestelyn ollessa sellainen,
ettd kun nelja tuntoelintd lasketaan pinoon (P), joka on
ala-asennossaan, sijaitsevat mainittujen tuntoelinten jal-
kamaiset osat (27) samassa horisontaalisessa ideaalitasos-
sa, jossa mainittujen tydntimien (12) alareunat sijaitse-
vat; ja jdrjestelyn ollessa sellainen, ettd nostoliike,
joka kohdistuu mainittujen tuntoelinten hammaskiskoille
(22) pbyddn nostoliikkeen ja tuntoelinten kiinnittymisen
pinon yliosaan johdosta, konvertoituu mainitun kooderin
(26) levyn vastaavaksi pySrimiseksi, joka kooderi vdlittdia
sdhk8isen funktion, joka on verrannollinen nostoliikkee-
seen, mainitulle tietokoneelle, joka kontrolloi nostoyksi-
kdiden (7-7') toimilaitetta.
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