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On kuvattu paperiarkkipinojen (4) tai sen
kaltaisten kuljetuslaite, jolla pinot kdanne-
taian niitd kaantbrataa myoten kuljetettaessa.
Kiantoradan muodostaa kaantokuljetin (2), joka
Koostuu kandesta vierekkdin kulkevasta kulje-
tusradasta (12a, 12b), joissa on erilaisilla
nopeuksilla kaytettavat, ensimmdisella nopeu-
della v_ kaytettdva kuljetusvaline (9).
Toisessa kuljetusradassa {(12b) on kuljetus-
suuntaan laitettu perakkdin vahintdan kaksi
kuljetusvalinettd (lla, 11b, llc), jotka ovat
kdytettdvissa er1 nopeuksilla (vl' v,

o kAl n

v ) kuin ensimmaisen kuljetusradan kulje-
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tuslaite. Kaannettavan arkkipinon kulmaasema
on luettavissa asemailmaisimista (18, 19) jo

kaannon aikana, ja toisen kuljetusradan (12b) ’,K N
kuljetusvalineiden (1lb, 11c) nopeudet ovat st A1 ‘ ’ K ] " Jl—;ﬂ
. . ny, )
ohjattavissa arkkipinon (4) kunkinnetkisesta /l/
n Na

kulma-asemasta riippuen.



Det beskrivs en for pappersarksstaplar (4)
och dylika avsedd transportanordning, pd vil-
ken staplarna svangs under det att de fram-
matas utmed en svangningsbana. Svangnings-
banan bildas av en svangtransportor (2) be-
stdende av tvenne intill varandra lopande
transportbanor {12a, 12b) vilka uppvisar med

olika hastigheter drivna transportorgan (9,
1la - 1llc). Den forsta transportbanan (12a)
uppvisar ett vridande, med en forsta hastig-
het v1 drivet transportorgan (9)}. Den andra
transportbanan (12b)} uppvisar i transport-
riktningen sett dtminstone tvd efter varandra
beldgna transportorgan (1lla, 11b, 1llc), vilka
kan drivas med olika hastigheter (vl’ v?’
V3l jamfort med den férsta transportbanans
transportorgan. Vinkellaget for arkstapeln
som skall svingas kan utlasas frdn liges-
detektorer (18, 19) redan under svangningen,
och hastigheterna for den andra transportba-
nans {(12b) transportorgan (1llb, 1llc) ar styr-
bara i beroende av arkstapelns (4) momentana
vinkellage.
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Paperipinojen kuljetus- ja kdantolaite ja -menetelmi

Keksint0 koskee menetelmdd kaddntorataa mydten kuljetettujen
paperiarkkipinojen tai vastaavien kaidntdmiseksi, jolloin ark-
kipinoa kuljetetaan kahdella vierekkdiselld kuljetuslaitteel-
Ta ja se kddannetddn sddatdamdlld kuljetusratojen valille no-
peusero.

Keksintd koskee sitdpaitsi kuljetuslaitetta kidntorataa myo-
ten kuljetettavan paperiarkkipinon tai vastaavan kdintiamisek-
si kaantokuljettimella, joka koostuu kahdesta vierekkdin kul-
kevasta, erilaisilla nopeuksilla kaytettivdstd kiertidvisti
kuljetusvdlineesta.

Paperin tai vastaavan materiaalin kdsittelyn ja jalostuksen
yhteydessd on usein tarpeen tai toivottavaa kiintii arkkipi-
noa pystyakselin ympari 900, 1800 tai jonkin muun halutun
kulman verran. Tdhdn tarkoitukseen voidaan kdyttdd kahdesta
hihnasta koostuvaa kuljetuslaitetta, joita mydten pinoa kul-
Jetetaan. Kddntamistd varten kdytetddn hihnaparin toista hih-
naa nopeammin niin, ettd pinon nopeammin kulkeva reuna ohit-
taa hitaamman, kunnes toivottu pinon kddntyminen on tapahtu-
nut. Koska pinojen olosuhteet hihnoilla ollessa, pinon ja
hihnan vdliset kitkaolosuhteet, eivdtkd muutkaan perikkdisten
pinojen kuljetuksen reunéehdot ole tarkkalleen samat, eivit
pinot kdantymistapahtuman lopussa saavuta sdinnollisesti tar-
koin toivottua kddntymiskulmaa, vaan niita on oikaistava en-
nen seuraavaksi tapahtuvaa kuljetusta ja kdsittelyd, esim.
seuraavaksi tapahtuvaa leikkausta tai pakkausta varten.

Tdma voi tapahtua tunnetulla tavalla mekaanisilla oikaisu-
laitteilla, kuten rajoittimilla, ohjauskiskoilla, sivussa
kulkevilla hihnoilla tai vastaavilla. ‘
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Tdmdan keksinnon perustana on sitdvastoin tehtdvi ilmoittaa
toinen, parannettu arkkipinojen kuljetus- ja kadntotapa, joka
toimii ilman mekaanisia oikaisulaitteita.

Keksinndn mukaisesti ratkaistaan tamd kuvatun menetelmin kal-
tainen tehtdvd siten, ettd ainakin yhden ennalta mddaratyn
kdaantoradan osan jdlkeen mddritetddn arkkipinon kulma-asema
ja vaikutetaan tdstd kulma-asemasta riippuen kummankin kulje-
tushihnan vdliseen nopeuseroon siten, etti jokainen arkkipino
on viimeistdan kddntdéradan lopussa saavuttanut ennalta miidri-
tyn kulma-aseman. Keksinnon mukaisesti oikaistaan arkkipinot
toisiinsa ndhden siis vain ohjaamalla tarkasti toisen kulje-
tusradan nopeutta toisen suhteen. Mekaaniset oikaisuvilineet
eivat tdssd ole tarpeellisia. Keksinnon mukaisen menetelmin
parempana pidettdvd kehittely on siind, ettd riippuen arkki-
pinon kulma-asemasta jonkin ennalta midrdtyn osan lopussa mo-
Tempien kuljetusratojen viliseen nopeuseroon vaikutetaan ti-
man ennalta mddrdtyn osan kulkusuunnassa mydtavirtaan. Jokai-
sen arkkipinon kulma-asema mitataan siis mddrdtyn kuljetus-
osuuden lopussa. Jos arkkipinon kulma-asema poikkeaa asetusar
vosta, muutetaan kuljetusradan kulkusuunnassa seuraavan osan
toisen kuljetusvdlineen nopeutta, jotta kulma-asema saadaan
korjatuksi tamdn osan lopussa taj viimeistddn kdintoéradan lo-
pussa.

Jo kuvatun kaltaisella ku]jétus]aittee11a ratkaistaan keksin-
non perustana oleva tehtdavd keksinnon mukaisesti siten, ettd
toisella radoista on yhdelld nopeudella kidytettivd kiertdvi
kuljetusvdline, ettd toisessa radassa on kuljetussuunnassa
ainakin kaksi kiertdvdd kuljetusvdlinettd peridkkdin, ja etti
kuljetusvdlineet ovat kdytettdvissd eri nopeuksilla. Talli
kuljetuslaitteen rakenteella ei ole mahdollista vain arkkipi-
non yksinkertainen kddntaminen, vaan myos sen kulma-aseman
korjaaminen. Erikseen eri nopeuksilla kdytettdavien kuljetus-
vilineiden ansiosta suoritetaan tdmd kulma-aseman korjaus jo
kddntotapahtuman aikana, niin ettd arkkipino saa jo kdintota-
pahtuman aikana oikean kulma-aseman.

23
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Alivaatimuksiin sisdltyy muita keksinndn mukaisen ehdotetun
kuljetuslaitteen rakennemuotoja. Patenttivaatimus 4 sisiltii
arkkipinon kddntdmisen aikana tapahtuvan kulma-aseman auto-
maattisen korjauksen tunnukset. Vaatimus 5 sisdltaa siihen
suositeltavan valmistustavan. Vaatimuksen 6 tunnukset mahdol-
lTistavat arkkipinon kulma-aseman sddtdmisen kdantiamisen aika-
na, jossa my0s kulkusuunnassa asemailmaisimen edelld olevan
kuljetusvdlineen nopeus on ohjattavissa asemasignaalista
riippuen. Vaatimukset 7 ja 8 koskevat asemailmaisimiksi suo-
siteltavia valokennoja, jotka mahdollistavat arkkipinon kulma-
aseman yksinkertaisen ja luotettavan tarkkailun. Vaatimusten
9 ja 10 tunnukset osoittavat kummankin kuljetuslaitteen sel-
laisen kdyttolaitteen ja vaihteiston edullisen rakenteen,
jolla arkkipinon kddntdminen ja oikaisu tulee mahdolliseksi.
Vaatimus 11 antaa keksinnon hengen mukaisiksi kuljetusvidli-
neiksi kuljetushihnat. Vaatimus 12 sisdltdd sen kdantokuljet-
timen rakenteen tuntomerkit ja rakenteen, jolla erityisesti
pitemmilld kuljetusmatkoilla monine ylikulkukohtineen on se
etu, ettd pinosta siihen mennessd esiintullut alin arkki ve-
detddn 1800 kadanndksen jdlkeen jdlleen paikoilleen matkan
toisella puoliskolla.

Vaatimukset 13 ja 14 sisdltdvat tunnusmerkkejd, jotka palve-
levat kdannettdvdan arkkipinon ja kuljetushihnojen vilisen
kitkan lisddmistd, jolloin kddntotapahtuma tapahtuu toistet-
tavammin ja luotettavammin ja tarkemmin. Vaatimusten 13 ja 14
toimenpiteet voidaan toteuttaa vaihtoehtoisesti tai yhtdai-
kaisesti. Vaatimuksen 15 toimenpiteet ovat sen varmistamisek-
si, etteivat kddnnettdvdn arkkipinon alimmat arkit meneti
vierekkdin kulkevilla kuljetushihnoilla muotoaan tai vahin-
goitu. Vaatimukset 16 ja 17 esittdvit keksinndn mukaisen eh-
dotetun menetelmadn vaihtoehtoja, jotka johtavat pinon kdanta-
misen muihin parannuksiin.
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Keksinto tarjoaa erittdin joustavan kdiantorataa myoten kulje-
tettavan paperipinon kddntdmismenetelman ja -laitteen, joka
sallii kuljetettavan paperipinon kddntdmisen haluttuun kul-
maan yksinkertaisin vdalinein, ja joka samalla sallii kumman-
kin kuljetusradan kaikilla kuljetusvalineilld arkkipinon suo-
ran kddntdmattomdn eteenpdinkuljetuksen. Arkkipinon oikaisu
tapahtuu ilman mekaanisia laitteita jo kddntamistapahtuman
aikana vain kuljetustapahtuman vastaavalla ohjaamisella. Eh-
dotettu keksinndn mukainen laite on toteutettavissa pienin
rakenteellisin ja koneenrakennuksellisin keinoin. Jos pitem-
milld kuljetusmatkoilla, joilla on erityisen monta ylikulku-
kohtaa, kdantokuljetin on laitettu suunnilieen kuljetusradan
keskikohdalle ja jarjestetty niin, ettid se kaantid arkkipinon
1800, niin kokemuksen mukaan pinon alta esiin tullut alim-
mainen arkki voidaan vetdd takaisin yksinkertaisella tavalla
matkan toisen puolen aikana. Tdamid etu on erityisen merkityk-
sellinen, koska missdan tdhdn asti tunnetussa tillaisten ark-
kipinojen kuljetus- ja kddntélaitteessa tamin alimmaisen ar-
kin sisddnveto ilman eri kustannuksia ei ollut mahdollista.

Keksintd selitetddn ldhemmin kuvioiden yhteydessd. Ne esitti-
vat:

kuvio 1 kaaviollisen esityksen keksinndnmukaisen kiintokul-
Jettimen kdyttojarjestelmastd,

kuviot 2 ja 3 keksinnon mukaisen laitteen pddllyskuvan, jossa
esitetddn kuljetus- ja kdantétapahtuman eri vaiheita, ja
kuvio 4 kaaviollisen esityksen ohjausjirjestelmiasta.

Keksinndn ehdottaman kuljetuslaitteen rakenne selvidd parhai-
ten kuvioiden 2 ja 3 pddllyskuvioista. Laite koostuu syotto-

kuljettimesta 1, kddntdkuljettimesta 2 ja siihen liittyvastd

poistokuljettimesta 3. Kuljettimet on asennettu konealustalle
perdkkain arkkipinon kulkusuuntaan.
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Sydttdkuljetin 1 koostuu hihnasta 7, jonka muodostaa useampi
yhdensuuntaisesti vierekkdin kulkeva ja kdytettdva hihna.
Hihnaosan 7 hihnat 7a ovat kuvion 2 rakenne-esimerkissa joh-
dettu yhteisen k&&ntdpydran 8 ympdri. Kuviossa 3 on hihna-
osan 7 ja hihnojen 7a esitys jatetty yksinkertaisuuden vuok-
si puolinaiseksi. Hihnojen 7a asemesta on luonnollisesti
ajateltavissa muita kuljetusvdlineitda, jotka voivat muodos-
taa sydttdkuljettimen 1. Ndin voidaan hihnat 7a korvata kdy-
t511a varustetuilla tai ilman kdyttdd olevilla rullilla tai

valsseilla.

Kaantodkuljettimen 2 pddosat ovat kuljetusvdlineiksi suunni-
tellut kuljetushihnat 9 ja 1l1a, ‘b ja c, jotka kulkevat vie-
rekkdin yhdensuuntaisesti kahdella radalla 12a ja 12b. En-
simmidisen radan 12a kuljetushihnaa 9 kdytetdan ensimmdisella
nopeudella vy, jonka suunta ja suuruus on ilmoitettu nuolel-
la v,. Kuljetushihnat 1lla - 11c ovat kdytettavissa kuljetus-
hihnan 9 nopeudesta ercavilla nopeuksilla v,, Va3, V4. Esite-
tyssd rakenne-esimerkissa on kuljetushihnan lla nopeus v,,
jonka suunta ja nopeus on merkitty nuolella v,, suurempi
kuin kuljetushihnan 9 nopeus. Kuljetushihnan 11b nopeus v,,
merkitty nuolella v, ja kuljetushihnan 1lc nopeus v, on
merkitty nuolella v, ovat sdddettdvissd ja myds saanndlli-
sesti suuremmat kuin kuljetushihnan 9 nopeus.

Kddntdkuljettimeen 2 on rakenne-esimerkin mukaan laitettu
radassa 12b kuljetushihnan 11b ja kuljetushihnan 11lc alkuun
ilmaisuvdlineind asemailmaisimiksi valokennoparit 18 ja 19.
Valokennoparin 18 valokennot 18a ja 18b sekd valokennoparin
19 valokennot 19a ja 19b ovat vinossa linjassa arkkipinon
kuljetussuuntaa vastaan, joka vino linja on yhdensuuntainen
sen arkkipinon etureunan kanssa, joka on siina kohdassa saa-

vuttanut asetuskulma-arvonsa.

Poistokuljetin 3 koostuu, kuten sydttdékuljetin 1 hihnaosasta
21, jonka muodostavat kuljetushihnat 2la, ja esitetyssa ta-
pauksessa ensimmdisen radan 12a kuljetushihna 9. Hihnaosan 21
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hihnat liikkuvat sen mukaisesti samalla nopeudella kuin kdin-
tokuljettimen kuljetushihna 9. Poistokuljettimeen 3 voidaan
Tiittdd lisdkuljettimia tai myOs kddnnetyn arkkipinon vdlit-
tomid tyosto- tai jalostuslaitteita.

Toisen radan 12b kuljetushihnoja 11la, 11b ja llc voidaan
kdyttdd niiden etummaisten kdantopydrien 22, 23 ja 24 avulla
ja ensimmdisen radan 12a kuljetushihnaa 9 kadantopyordlla 26,
Jotka on laakeroitu samalle akselille poistokuljettimen 3
hihnojen 2l1a etummaisten kddntopydrien kanssa. Kuljetushihno-
jen tdytto voi luonnollisesti tapahtua myos tunnetulla taval-
Ta toisilla, kuljetustason alla olevilla ja piirroksessa ni-
kymdattomilla kadantopyorilla.

Kuviossa 1 esitetty kdyttdkaavio osoittaa, miten kddantdokul-
jettimen 2 kuljetushihnoja kdytetddn. Kuviossa 1 ovat ensim-
mdisen radan 12a kuljetushihna 9 ja toisen radan 12b kulje-
tushihnat 1la - 1llc sekd niitd kdyttdvat kdantopyordt 26 sekd
22 - 24 esitetty kaaviollisesti. Ndiden rakenneosien tilajar-
jestyksen ei td110in tarvitse vastata koneessa olevaa todel-
lista jdrjestystda. Tdssd kdsitellddn enemminkin toiminnalli-
sia yhteyksid.

Kayttovdaline 27, esimerkiksi koneen pdakdytto, antaa vdanto-
momentin vaihteelle 28, joka kdyttdd ennalta mdariatylla en-
simmdiselld nopeudella v_ hammashihna- tai ketjukidytdlli
hihnapyorilld 29a ja 29b1ku1jetushihnan 9 akselin 26a kaytto-
rullaa 26. Rullan akselilla 26a on samanaikaisesti toinen
hammashihnakdyton 32 hammashihnapyord 31, joka kdyttdd vapaa-
kytkimilld 33, 34 ja 35 toisen radan 12b kuljetushihnojen 1lla,
11b ja 1llc kdyttorullien 22, 23 ja 24 akseleita 1lla, 12a ja
24a. Niin kauan kuin toisen radan 12b kuljetushihnoja 1lla,
11b ja 1lc kdytetddn td11d hammashihnakaytostd 29 ja hammas-
hihnakdytostd 32 vapaakytkimilla 33, 34 ja 35 muodostuvalla
kdytolla, pyorivdat ne samoin kuin ensimmdisen radan 12a kul-
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jetushihna 9 nopeudella v_, jolloin kuljetushihnojen kul-
jettama arkkipino 4 kulkee kdantdradan ldpi suuntaansa muut-
tamatta.

Kayttolaitteeseen 27 liitettya vaihteistoa 28 seuraa toinen
vadntomomentin valitys toisen vaihteiston vdlitykselld toi-
seen kinemaattiseen piiriin, joka esitetyssd rakenne-esimer-
kissd myos muodostuu hammashihna- tai ketjukaytostd 38, joka
ottaa vdantomomentin vaihteiston 37 kdyttopyordastd 39 ja
siirtdd sen hammashihnapyordn 41 valityksella kuljetushihnan
1la kdyttorullan 22 kdyttdakselille 22a, hammashihnapyoralla
42 akselille 43 ja hammashihnapydrdalla 44 akselille 46. Ham-
mashihnapydrassa 41 on konsentrinen akselinreikd seka kytkin
47, jolla akseli 22a voidaan liittdd hammashihnapydrain 41 ja
siten hammashihnakdyton 38 ja vaihteen 37 muodostamaan kine-
maattiseen kayttoon. Jos kytkintd 37 kdytetddn ja akseli 22a
siten kytketddn hammashihnakayttoon 38, tulee kuljetushihna
1la kayttorullan 22 vdlityksella kdytetyksi suuremmalla no-
peudella v_ kuin toisen radan kuljetushihna 9, jos vaih-
teisto 37, kuten keksinndn mukaan on tarkoitus, nostaa vaih-
teiston 28 antamaa kierroslukua.

Hihnapyord 42 on liitetty akselillaan 43, ohjausvaihteella 48,
hihnakaytolld 49 ja kytkimelld 51 toisen radan 12b kuljetus-
hihnan 11b kdyttorullan 23 kdyttoakseliin 23a. Ohjausvaihteen
48 muuntosuhde on muutettavissa servokdaytolla 52. Hammashih-
nakayton 38 hammashihnapyord 44 on myos liitetty akselilla 46,
ohjausvaihteella 53, hammashihnakdytolla 54 ja kytkimella 56
toisen kuljetusradar 12b kuljetushihnan 1llc kdyttorullan 24
kdayttoakseliin 24a. Ohjausvaihteen 53 muuntosuhde on muutet-
tavissa servokaytolld 57. Ohjausvaihteiden 48 ja 53 servokidy-
tot 52 ja 57 on liitetty ohjauslaitteeseen 58, johon myds va-
lokennoparit 18 ja 19 on kytketty. Kuljetushihnojen 11b ja

l1c nopeudet V3 Ja V4 ovat muutettavissa ohjausvaihteella

48 ja 53. Kuviossa 4 on ohjauslaite esitetty kaaviollisesti.
Kuvio 4 esittdd valokennoparin 18 ohjauslaitteen rakenteen,
joka esitetddn valoldhteineen 59a ja 59b ja ilmaisimineen 61la
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ja 6l1b. Valokennojen 18a ja 18b ilmaisimien 6la ja 61b ulos-
tulot on liitetty TAI-portin sisddntuloihin, joiden ulostulot
ovat Taskimen 63 kdynnistyssisddntulossa S. Valokennon 18 il-
maisimien ulostulot 6la ja 61b ovat sitapaitsi JA-portin 64
sisddntuloissa, joiden ulostulot ovat liitetyt laskimen 63
pysdytyssyo6ttoon ST. Toisen ilmaisimen 6la tai 61b, esitetys-
sd tapauksessa ilmaisimen 6la, ulostulo on liitetty laskimen
63 VR-sisddntuloon. Laskimen 63 laskinsisdantulo T on liitet-
ty ajastimeen 66, jonka toistovilkkaus on riippuvainen koneen
nopeudesta, mikd ilmenee ajastimen 66 yhteydesti koneen kdyt-
toon.

Laskimen 63 ulostulo on ohjauslaitteen 67 sisddntulossa, joka
muuttaa laskimen 63 ldhtosignaalin ohjaussignaaliksi, joka
annetaan ohjausvaihteen 48 servomoottorille 52. Laskimen 63
ulostulo on sitdpaitsi liitetty laskimen 63 palautussisaintu-
loon R.

Kdytdssd arkkipinot 4 sydtetddn syottokuljettimen 1 hihna-
osalla 7 ennalta mddrdtyssd asennossa kdantokuljettimella 2.
Jos arkkipinot 4 on kuljetettava kdantokuljettimen kdidntdosan
ldpi niiden asentoa muuttamatta, ovat kytkimet 47, 51 ja 56
(vrt. kuvio 1) toimettomia niin, etti hihnaradan 12b hihnat
l1la, 11b ja 1llc, joita kdytetdan hammashihnakdytol11id 32 ja
vapaakytkimilld 33, 34 ja 36 kdytetdin samalla nopeudella

v_ kuin hihnaradan 12a kuljetushihnaa 9. Poistokuljettimen

3 hihnaosa 21 vastaanottaa silloin arkkipinon 4 samassa asen-
nossa kuin se on tullut sydttékuljettimen 1 lapi.

Jos sitdvastoin arkkipinon 4 on muutettava asentoaan kiinti-
mdlld sitd pystyakselinsa ympiari, tulevat kytkimet 47, 51 ja
56 toimiviksi niin, ettd kuljetushihnoja 1la, 11b ja 1llc kdy-
tetddn kuvion 1 yhteydessd kuvattujen vaihteiston 37 kineet-

tisten kytkentdjen avulla suuremmilla nopeuksilla v2, v
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Ja v . Hihnaradan 12b kuljetushihnojen suurempi nopeus vai-
kuttaa kuvioiden 2 ja 3 esityksessd siten, ettd arkkipinon 4
vasen reuna ohittaa hitaammin kulkevan oikean reunan ja ark-
kipino kddnnetddn tdlld tavoin. Esitetyssd rakenne-esimerkis-
sd on hihnaradan 12b kuljetushihnan 1lla kuljetusnopeus v
kiintedassd suhteessa kuljetushihnan 9 nopeuteen v . Kulje-
tushihnan 1la lopussa tai seuraavan kuljetushihnan 11b alussa
tarkistetaan arkkipinon 4 siihen asti kdantymdllad saama kulma-
asema valokennoparilla 18 (vrt. kuvio 2). Arkkipinon kdinti-
miselld saavutettava asetusarvo on annettu ennalta valokenno-
parin 18 valokennojen 18a ja 18b yhdistysviivan kaltevuudel-
la kuljetussuuntaa vasten. Kuviossa 2 esitetty arkkipino 4a
ei ole tdhdnastisella kddntymistapahtumalla saavuttanut ase-
tusarvoa. Tdastd syystd joutuu arkkipinon etureuna ensimmii-
seksi valokennon 18b alueelle, jonka ilmaisin 61b (vrt. kuvio
4) antaa sen johdosta signaalin TAI-portille 62, jonka ulos-
tulopuolelle tulee signaali, joka kdynnistdda laskimen 63.
Laskin 63 laskee nyt ajastimen 66 antamia sysdyksida, kunnes
arkkipinon 4a etureuna peittda myos valokennon 18a. Silli
hetkella on JA-portin 64 kummassakin sisddntulossa signaali
niin, ettd JA-portin ulostuloon tulee signaali, joka pysidyt-
tdd laskimen 63 laskennan sen pysdytyssisddantulolla ST. Las-
kimen 63 saavuttama Tukema on sen ajanjakson mitta, joka on
kulunut valokennon 18b ja valokennon 18a kdynnistymisten vi-
1i114, ja se on siten myds mitta arkkipinon 4 asemapoikkea-
malle sen asetusarvosta. Laskimen 63 pysdhtyessddn antama
signaali, joka myds on riippuvainen kulma-aseman poikkeamasta,
kdsitelladn ohjausyksikdssd 67 ohjaussignaalina sddtovaihteen
48 servokaytolle 52. Kuljetushihnan 11b nopeutta v muute-
taan nyt arkkipinon 4 asemapoikkeamaa vastaavasti sdatdovaih-
teella 48 niin, ettd arkkipinon kulma-asema korjautuu kulje-
tushihnalla 11b kuljetuksen aikana. Optimitapauksessa on ark-
kipino 4a saavuttanut asetusarvonsa siirtyessdin kuljetushih-
nalta 11b kuljetushihnalle 1lc niin, ettd ennakoitu jalki-
kaannos tarkkaan loppuasentoon voi tapahtua kuljetushihnan
11c avulla.



92923

10

Esitetyssd rakenne-esimerkissd on toisen hihnaradan 12b kul-
jetushihnan 11b loppupddhdan laitettu toinen valokenno 19, jo-
ka mahdollistaa toisen aseman tarkistuksen. Myds tdamid valo-
kennopari on laitettu niin, ettd valokennojen 19a ja 19b yh-
dysviiva on yhtenevdinen asetusarvossa tulevien arkkipinojen
kanssa niin, ettd asetusarvossa tulevat arkkipinot vaikutta-
vat kumpaankin valokennoon yhtdaikaisesti. Signaalitoiminta
on tassd samanlainen kuin jo edelld kuvattiin.

Kuvion 3 esitys osoittaa, ettei arkkipino 4a saavuttaessaan
valokennoparin 19 ole vield aivan saavuttanut nimellisase-
maansa. Myos tassd syntyy laskimeen 63 yl113 kerrotulla taval-
Ta mittasignaali, joka vastaa asemapoikkeamaa nimellisasemas-
ta. Ohjausyksikkd 67 antaa sitd vastaavan asemapoikkeamasta
riippuvan ohjaussignaalin, jolla sdidtovaihteen 53 servomootto-
riin 57 vaikutetaan siten, ettd kuljetushihnan llc nopeuden
muutos saa aikaan korjauksen asemapoikkeamaan. Silloin arkki-
pino toimitetaan ennalta tarkoitetun suuntaisena kuljetushih-
nan 1llc lopussa poistokuljettimelle 3.

Jos arkkipinon 4 korjatun kulma-aseman tarkistuksen yhteydes-
sd kummankin valokennoparin valokennot toimivat samanaikai-
sesti, ei laskin 63 kdynnisty, eikd sen ulostulopuolelle tule
mittasignaalia. Sddatovaihteiden 48 ja 53 servomoottorit 52 ja
57 ja niiden mukana kuljetushihnojen 11b ja 1llc nopeudet v3
Jja v4 pysyvdt muuttumattomina.

Toinen valokennojen 18a tai 18b ilmaisimista 6la tai 61b, ku-
vion 4 rakenne-esimerkissd ilmaisin 6la, on liitetty laskimen
63 VR-sisdaantuloon. Tdmd laskimen VR-sisddntulo vaikuttaa
lTaskimen kytkentddn laskemaan eteen- tai taaksepdin. Kun an-
netussa esimerkissa siis valokenno 18a toimii ensin, laskee
Taskin 63 taaksepdin. Laskimen ldhtosignaali saa sitd vastaa-
vasti tiedon siitd, mihin suuntaan vastaavan kuljettimen
suuntaa on muutettava arkkipinon kulma-aseman korjaamiseksi.



92923
11

Laskimen 63 ulostulo on siten takaisinkytketty laskimen pa-
lautussisddntuloon R valmistelemaan laskintaa seuraavaa mit-
tausta varten.

Kuvion 1 kdyttdkaavion rakenne-esimerkissd on kuljetushihnan

9 ja kuljetushihnan 1la vali varustettu kiintedlli nopeussuh-
teella. Jos myos tdnne vidliin liitetddn siatovaihde vastaavi-
ne servomoottoreineen, voidaan myds kuljetushihnan 1la nopeus
tehdd ohjatuksi.

Kuviossa 1 on tdmd sddtovaihde merkitty 45:114 ja servomoot-

tori 45a:17a ja piirretty pilkkuviivoin. Servomoottori 45a on
lTiitetty ohjauslaitteeseen 58. Tassd tapauksessa voidaan kul-
Jjetushihnan nopeutta ohjata esimerkin mukaisesti pinon asema-
poikkeamasta ensimmdisell1d valokennoparilla 18 riippuen, jol-
loin saadaan kddntymistapahtuman optimointi.

Valokennoparien 18 ja 19 asemesta on myo6s mahdollista sijoit-
taa toisia arkkipinon kulma-aseman tunnistuslaitteita, esi-
merkiksi mekaanisia osoitintulkkeja, sdahkOmagneettisia senso-
reita tai vastaavia. Rakenne-esimerkin kuvauksessa lidhdettiin
siitd, ettd arkkipinon 4 kdidntimiseksi toisen kuljetusradan
kuljetushihnat 1la - 11c kulkevat nopeammin kuin kuljetushih-
na 9. Jotta saavutettaisiin arkkipinon 4 toivottu kddantyminen,
voidaan kuljetushihnoja 1la - 1lc kidyttdd myos kuljetushihnaa
9 hitaammin. Td1106in kééniyminen tapahtuu pdinvastaiseen
suuntaan. Arkkipinojen kdantyminen riippuu siis vain yhtdalta
kuljetushihnojen 1lla - 1llc ja toisaalta kuljetushihnan 9 no-
peuseroista.

Kuviossa 4 on ohjauslaite 58 esitetty suojastuskaaviokuvana,
jotta sen toiminta voitaisiin selittdi paremmin.

Todellisuudessa toteutetaan ndamd ohjaustoiminnat uudenaikai-
sissa koneissa tietokoneohjauksella.
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Kuten kuvio 1 esittdd, on ensimmidisen kuljetusradan 12a kul-
jetushihna 9 varustettu avustavalla toisella kuljetushihnalla
14, joka kulkee yhdensuuntaisesti kuljetushihnan 9 kanssa.
Toisen kuljetusradan 12b kuljetushihnoille 1la - 11lc¢c on lai-
tettu avuksi kuljetushihnat 13a - 13c, jotka myds kulkevat yh-
densuuntaisina edellisten kuljetushihnojen kanssa. Kuljetus-
hihnaa 14 kaytetddn kddntopyordlla 72 ja kuljetushihnoja 13a
- 13c vastaavasti kddntopyorilld 68, 69 ja 71. Jotta vil-
tettdisiin kddnnettdvdan arkkipinon kddntymisen aikana tapahtu-
va alimmaisten arkkien vahingoittuminen, on keksinndn mukai-
sesti varauduttu siten, ettd kulloinkin sisempini olevat kul-
jetushihnat 13a - 13c liikkuvat hitaammin kuin ulompana ole-
vat kuljetushihnat 11a - 1lc¢ ja, ettd kuljetushihna 14 1iik-
kuu nopeammin kuin hihna 9. Tdhdn padstddn siten, ettd naiden
ratojen kdyttdorullia 68, 69, 71 ja 72 kidytetdin alennusvaih-
teilla 68a, 69a, 7la ja ylennysvaihteella 72a niiden yhden-
suuntaisia hihnoja vastaavalla kaddntokuljettimen 2 keskivii-
vasta eroavalla hitaammalla vastaavasti suuremmalla nopeudel-
lTa. Hihnaparit 1la ja 13a, 11b ja 13b, 1llc ja 13c sekd 9 ja
14 aikaansaavat sdannollisesti tarpeeksi suuren kitkan kulje-
tushihnojen ja kdannettdvin arkkipinon vilille, jotta arkki-
pinon kdantyminen tapahtuu tarkasti ja luotettavasti. Luon-
nollisesti voi kulloinkin tarpeen vaatiessa useampiakin kuin
kaksi hihnaa olla jarjestettynd vierekkdin.

Kuvion 2 mukaan kohotetaan kidinnettdvin arkkipinon ja kulje-
tushihnojen vdlistd kitkaa sijoittamalla alipaine, joka vai-
kuttaa kuljetushihnojen 1la - 1lc ja 9 lidpi ilmaa imemdlli.

Tdssda on kuljetushihnojen 1la - 1lc ja 9 alle laitettu ali-
painekammio 75, joka alipaineistaa nidmd kuljetushihnat. Ali-
paineen saamiseksi on varattu alipaineldhde 77, joka on 1iji-
tetty alipainekammioon 73. On itsestddn selvdd, ettd hihnojen
1l1a - 11c ja 9 on tdssd tapauksessa oltava tehty ilmaa ldpdi-
seviksi, jotta imu voisi vaikuttaa kuljetushihnojen lapi.
Myos témd toimenpide kohottaa kaannettdvien arkkipinojen ja
kuljetushihnojen vélistd kitkaa niin, ettd arkkipinojen luo-
tettava ja tarkka kaantaminen on mahdollista.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelmda kaantdrataa (2) mydten kuljetettavien pape-
riarkkipinojen (4) tai vastaavien kddntamiseksi, jossa pape-
riarkkipinon kulma-asento mdaratddn ensimmaiselld kuljetus-
matkaosuudella (1la), arkkipino kuljetetaan kahta vierekkdin
kulkevaa kuljetusrataa (12a, 12b) mydten, ndiden kahden kul-
jetusradan vdlinen nopeusero sdddetddn arkkipinon mitatun
kulma-asennon perusteella, ja arkkipino kddnnetdan sdidetyn
nopeuseron mukaan, jolloin arkkipino kddnnetddn ensimmdises-
td kulma-asennosta vdliasentoon asettamalla kdantdradan (2)
ensimmdisella osuudella (l1la) ensimmdinen nopeusero, tunnet-
tu siitd, ettd arkkipinon kulma-asento valiasennossa mita-
taan sen kuljettua kddntdradan ensimmdisen osan ldpi ja etté
taman kulma-asennon perusteella vaikutetaan kahden kuljetus-
radan (l12a, 12b) vdliseen nopeuseroon kaantdradan toisella
osuudella siten, ettd jokainen arkkipino saavuttaa viimeis-

taan kdadntdradan padssd ennalta mddrdtyn kulma-asennon.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmi, tunnettu sii-
td, etta arkkipinon ensimmdisen kuljetusmatkaosuuden lopussa
olevasta mitatusta kulma-asemasta riippuen molempien kulje-
tusratojen (12a, 12b) vidliseen nopeuseroon vaikutetaan vain
mybdtdvirran suunnassa tdmdn ensimmdisen kuljetusmatkaosuuden

jalkeen.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelmd, tunnet-
tu siitd, ettd molempien kuljetushihnojen (12a, 12b) vali-
seen nopeuseroon vaikutetaan, tarkoituksena arkkipinon kdan-
taminen, laskemalla toisen kuljetusradan nopeutta suhteessa
toisen kuljetusradan nopeuteen.

4. Kuljetuslaite kdantdrataa (2) pitkin kuljetettavien
paperiarkkipinojen (4) tai senkaltaisten kddntdmiseksi, jos-
sa on kdantdrata (2), joka koostuu kahtena ratana vierekkain
kulkevasta kiertdvastd kuljetusvdlineestd (12a, 12b), jol-
loin kahdesta radasta ainakin toisella (12a) on ensimmiinen
kiertava kuljetusvdline (9), jota kdytetddn ensimmdiselld
nopeudella, ja toisella radalla (12b) on ainakin kaksi pe-
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rakkdistd kiertdvad kuljetusvalinettd (11), joita kdytetddn
toisella nopeudella; asemailmaisin (18, 19) arkkipinon (4)
senhetkista kulma-asentoa vastaavien asemasignaalien synnyt-
tamiseksi; ja ainakin toisen kuljetusvdlineen (11) kayttd
samoin kuin asemailmaisin on yhdistetty ohjauslaitteeseen
(58), joka on sovitettu muuttamaan ensimmdisen kuljetusva-
lineen (9) ja toisen kuljetusvdlineen (11) vAlistd nopeus-
eroa ohjaamalla toisen kuljetusvdlineen kdytdn nopeutta
riippuen mitatusta kulma-asennosta suhteessa edeltdkdsin
madrattyyn kulma-asentoon, jolloin asemailmaisin on sovitet-
tu ylavirran puoleisen ensimmdisen kuljetusvédlineen (9) ja
toisen radan (12b) mydtdvirran puoleisen toisen kuljetusva-
lineen (11b) vadliselle alueelle arkkipinon kulma- asennon
tunnistamiseksi arkkipinon jadttdessd ensimmdisen kuljetusvé-
lineen (1l1la), tunnettu siitd, ettd ainakin mydtavirran puo-
leista toista kuljetusvdlinettd (11b, 11lc) kaytetddn erik-
seen ohjattavalla kdytdlla (37, 48, 53) ja ettd alavirran
puoleisen toisen kuljetusvdlineen (11b, 11lc) kayttd on oh-
jattavissa mainitulla ohjauslaitteella asemasignaalien mu-
kaan tarkoituksella saavuttaa edeltdkdsin mddratty kulma-

asento viimeistddn kddntdkuljettimen padssda.

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen kuljetuslaite, tunnettu
siita, etta kdantdkuljettimeen (2) on sovitetiu ainakin yksi
ilmaisulaite (18, 19) ilmaisemaan arkkipinon (4) senhetkisen
aseman kaantamistapahtuman aikana ja ohjausvdline (58) vai-
kuttamaan ohjaavasti ensimmdisen radan (12a) kuljetusvali-
neen (9) ja toisen radan (12b) ainakin yhden kuljetusvdli-
neen (lla-11lc) valiseen nopeuseroon, ilmaisulaitteen (18,
19) asemasignaaleista riippuvasti tarkoituksella ennalta
midrdtyn kulma-aseman saavuttaminen viimeist&an
kdantdkuljettimen (2) loppupddssa.

6. Patenttivaatimuksen 4 tai 5 mukainen kuljetuslaite,
tunnettu siitd, etta ennalta mddrattyyn paikkaan kdantdkul-
jettimen (2) alueelle on sovitettu asemailmaisimeksi (18,
19) ainakin yksi ilmaisulaite antamaan arkkipinon senhetkis-
ta kulma-asemaa vastaava asemasignaali, ettd ainakin yksi
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toisen radan (12b) kuljetusvalineistda (11b, 11lc) on asemail-
maisimen alavirran puolella ohjattavan kaytdn (37, 48, 53)
kdyttdmd, ja ettd ohjausvdlineend on asemailmaisimiin (18,
19) ja ohjattaviin kayttdéihin (37, 48, 53) liitetty ohjaus-
laite (58), joka esiintyvistd asemapoikkeamista riippuen
ohjaamalla mydtavirran puolelle sovitetun kuljetusvalineen
(11b, 11c) ohjattavan kdytdn nopeutta (v;, Vv,) on sovitettu
muuttamaan ensimmidisen kuljetusradan (12a) kuljetusvdlineen
(9) ja toisen kuljetusradan (12b) kuljetusvdlineen (11b,
1l1c) valistd nopeuseroa tarkoituksella saavuttaa edeltdkdsin
mddrdtty kulma-asema viimeistddn kaantdkuljettimen (2) paas-

sa.

7. Jonkin patenttivaatimuksen 4-6 mukainen kuljetuslaite,
tunnettu siitd, ettd ainakin yhdella, asemailmaisimiin (18,
19) ndhden yldvirran puolella olevalla, toisen radan (12b)
kuljetuslaitteella (1lla) on ohjattu kdyttd (45, 45a) ja etta
tamdn kuljetuslaitteen (1la) nopeus on muutettavissa asema-
ilmaisimen (18) asemasignaalista riippuvasti tarkoituksella
ennalta mddrdtyn kulma-aseman ainakin likimdaardainen saavut-
taminen seuraavalle arkkipinolle (4) viimeist&dn taman ase-

mailmaisimen kohdalla.

8. Jonkin patenttivaatimuksen 4-7 mukainen kuljetuslaite,
tunnettu siitd, ettd asemailmaisimet (18, 19) muodostuvat
vahintdaan kahdesta valokennosta (18a, 18b, 19a, 19b), jotka
ovat vinosti arkkipinon (4) kuljetussuuntaa vasten, ja etta
ohjauslaitteessa (58) on aikaelin (63, 66), joka lukee ase-
mailmaisimen valokennojen lukeman eron arkkipinon (4) kulma-
aseman poikkeaman mittana sen sdddetystd asemasta ja antaa

vastaavan mittasignaalin.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen kuljetuslaite, tunnettu
siitd, ettd asemailmaisimen (18, 19) valokennot (18a, 18b,
19a, 19b) ovat viivalla, joka on yhtenevainen asetusarvossa

olevan arkkipinon reunan kanssa.
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10. Jonkin patenttivaatimuksen 4-9 mukainen kuljetuslaite,
tunnettu siitd, ettd yhteinen kayttd (27, 28) kiyttdd kum-
mankin radan (12a, 12b) kaikkia kuljetusvalineitd (9, 1lla-
1lc), etta toisen radan (12b) kuljetusvdlineet (lla-11c) on
liitetty yhteiseen kdayttddn vapaakytkimilld (33, 34, 36),
ettd yhteiskayttddn (27, 28) on liitetty niiden kierroslukua
muuttava vaihde (37), ettd se on varustettu kytkimilla (47,
51, 56) toisen radan (12b) kuljetusvdlineiden (1la-11c)
liittdmiseksi vaihteeseen (37) ja ettd toisen radan (12b)
toiseen kuljetusvalineeseen (11b) ja/tai seuraaviin kulje-
tusvdlineisiin on kdytdn jdlkeen kytketty ohjattavia paikal-
lisvaihteita (48, 53).

11. Patenttivaatimuksen 9 mukainen kuljetuslaite, tunnettu
siitd, ettd se on varustettu yhteisen kdytdn kierrosnopeutta

muuttavan vaihteen (37) asemesta itsendiselld kaytdlla.

12. Jonkin patenttivaatimuksen 4-11 mukainen kuljetuslaite,
tunnettu siitd, ettd se on varustettu kuljetusvdlineind toi-
mivilla kuljetushihnoilla (9, lla-1llc).

13. Jonkin patenttivaatimuksen 4-12 mukainen kuljetuslaite,
tunnettu siitd, ettd kdantdkuljettimen (2) kuljetusvdlinei-
den (9, 1lla-11c) nopeudet ovat sdddettavissi siten, etté
seurauksena on arkkipinon (4) kdantyminen 180°, ja ettd
kdantokuljettimeen (2) on lahelle kuljetusradan keskikohtaa

sovitettu pinonvalmistuslaite.

14. Jonkin patenttivaatimuksen 4-13 mukainen kuljetuslaite,
tunnettu siitd, ettd kuljetusvdlineind toimivat imuilmalla
(73, 74) paineistetut kuljetushihnat (9, 1lla-11lc).

15. Jonkin patenttivaatimuksen 4-14 mukainen kuljetuslaite,
tunnettu siitd, ettd siind on kuljetusvalineind vahintdan
kaksi parittain yhdensuuntaisesti vierekkdin kulkevaa kulje-
tushihnaa (1la-11c, 13a-13c; 9, 14).
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16. Patenttivaatimuksen 15 mukainen kuljetuslaite, tunnettu
siitd, ettd kahdesta tai useammasta yhdensuuntaisesti kulke-
vasta hihnasta (l1la-11c, 13a-13c; 9, 14) sisdpuolista kul-
jetushihnaa (13a-13c, 14) sen pienemmdn etdisyyden mukaises-
ti kdantdkuljettimen (2) keskiviivasta (15) kdytetddn pie-
nemmdllad nopeudella kuin ulommanpuolista kuljetushihnaa.

Patentkrav

1. Forfarande fér svangning av staplar av pappersark (4)
eller liknande, vilka transporteras langs en svangningsbana
(2), varvid arkstapelns vinkelldge bestams pd en forsta
transportstrdcka (1la), arkstapeln transporteras langs tva
bredvid varandra ldpande transportbanor (12a, 12b), has-
tighetsskillnaden mellan dessa tva transportbanor regleras
pd basen av arkstapelns uppmdtta vinkelldge, varvid arksta-
peln sviangs fradn sitt fdrsta vinkelldge till ett mellanlége
genom att pd svingningsbanans (2) forsta transportstracka
(11a) stdlla in en fdrsta hastighetsskillnad, kénnetecknat
av att arkstapelns vinkelldge i mellanldget miats efter att
den passerat svangningsbanans fdrsta del och att man pa ba-
sen av detta vinkelldge paverkar hastighetsskillnaden mellan
de tvad transportbanorna (12a, 12b) pa svangningsbanans andra
stracka sd att envar arkstapel uppndr ett pa fdrhand be-

stdmt vinkelldge senast i1 dndan av svangningsbanan.

2. Fdrfarande enligt patentkrav 1, kdnnetecknat av att ut-
gdende fran arkstapelns vinkelldge i &ndan av den fdrsta
transportstriackan hastighetsskillnaden mellan de bdda trans-
portbanorna (12a, 12b) paverkas endast medstrdms om den

fbrsta transportstrackan.

3. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 2, kdnnetecknat av
att hastighetsskillnaden mellan de bada transportbanorna
(12a, 12b) paverkas i avsikt att svanga arkstapeln genom att
sidnka den ena transportbanans hastighet i fdérhdllande till

den andra transportbanans hastighet.
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4, Transportanordning for svangning av staplar av papper-
sark (4) eller liknande, vilka transporteras ladngs en svang-
ningsbana (2), innefattande en svadngningstransportdr (2),
som bestdr av en cirkulerande transportanordning (12a, 12b)
i form av tva bredvid varandra ldpande banor, varvid &tmins-
tone den ena (12a) av de tvad banorna har en fdrsta cirkule-
rande transportanordning (9), som drivs med en fdrsta has-
tighet, och den andra banan (12b) har dtminstone tva& cirku-
lerande transportanordningar (11) efter varandra, vilka
drivs med en annan hastighet; en lagesdetektor (18, 19) for
att avge lagessignaler motsvarande arkstapelns (4) momentana
vinkelldge; och ett drivorgan fér dtminstone den ena trans-
portanordningen (11) liksom dven ldgesdetektorn ar kopplade
till en styranordning (58), som dr anordnad att andra has-
tighetsskillnaden mellan den fdrsta transportanordningen (9)
och den andra transportanordningen (11) genom att styra has-
tigheten hos drivorganet f0r den andra transportanordningen
i beroende av det uppmiatta vinkelldget i férhdllande till en
pa fdérhand bestamd dndring av vinkelldget, varvid lagesde-
tektorn dr anordnad i omradet mellan den medstrdms beldgna
fdérsta transportanordningen (9) och den andra transport-
banans (12b) andra transportanordning (11b) fér att bestdmma
arkstapelns vinkelldge da arkstapeln lémnar den fdrsta
transportanordningen (1la), kdnnetecknad av att atminstone
den medstrdms beldagna andra transportanordningen (1lb, 11c)
drivs medelst ett separat styrbart drivorgan (37, 48, 53)
och att drivorganet fd&r den medstrdms beldgra andra trans-
portanordningen (11b, 1llc) kan styras medelsc namnda styr-
anordning enligt lagessignalerna i avsikt att uppnd ett pa
férhand bestamt vinkelldge senast i dndan av svangnings-

transportbren.

5. Transportanordning enligt patentkrav 4, ké&nnetecknad av
att till svangningstransportdren (2) anordnats atminstone en
detektor (18, 19) fo6r att signalera arkstapelns (4) momenta-
na lage under svangningsskeendet, och en styrningsanordning
(58) for att styrande paverka hastighetsskillnaden mellan
den fdrsta banans (12a) transportanordning (9) och den andra
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banans (12b) atminstone ena transportanordning (lla-11lc),
som funktion av detektorns (18, 19) lagessignaler med avsikt
att uppnd ett pd fdrhand bestdmt vinkelldge senast i svang-

ningstransportdrens (2) slutdnda.

6. Transportanordning enligt patentkrav 4 eller 5, kénne-
tecknad av att pd ett pad fdérhand bestdmt stalle av svang-
ningstransportdrens (2) omrdde som ladgesdetektor (18, 19)
anordnats atminstone en detektor f&r att avge en lagessignal
motsvarande arkstapelns momentana vinkelldge, att atminstone
en av den andra banans (12b) transportanordningar (11b, 1lic)
drivs av ett styrbart drivorgan (37, 48, 53) nedstrdéms om
ligesdetektorn, och att som styrningsmedel fungerar en till
ligesdetektorerna (18, 19) och till de styrbara drivorganen
(37, 48, 53) kopplad styranordning (58), som i bercende av
de fdrekommande lagesavvikningarna, genom att styra hastig-
heten (v;, v,) hos den nedstrdms anordnade transportanordnin-
gens (11lb, 1llc) styrbara drivorgan, ar anordnad att fordndra
hastighetsskillnaden mellan den fdérsta transportbanans (12a)
transportanordning (9) och den andra transportbanans (12b)
transportanordning (11b, 11c) med avsikt att uppna ett pa
f&drhand bestamt vinkelldge senast i svdngningstransportdrens
(2) dnda.

7. Transportanordning enligt nagot av patentkraven 4-6,
kdnnetecknad av att dtminstone en uppstrdms om lagesdetekto-
rerna (18, 19) befintlig transportanordning (11la) foér den
andra banan (12b) har styrd drift (45, 45a) och att denna
transportanordnings (1la) hastighet kan fdrdndras i beroende
av lidgesdetektorns (18) lagessignaler med avsikt att uppna
dtminstone ungefdrligen ett pd fdérhand bestdmt vinkelldage
for fdljande arkstapel (4) senast vid denna lagesdetektor.

8. Transportanordning enligt ndagot av patentkraven 4-7,
kdnnetecknad av att lagesdetektorerna (18, 19) bestar av
minst tvd ljusceller (18a, 18b, 19a, 19b), som ar snedstall-
da i férhdllande till arkstapelns (4) transportriktning, och
att styranordningen (58) har ett tidsreld (63, 66), som no-
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terar skillnaden mellan avldsningarna hos lagesdetektorernas
ljusceller som ett mdtt pa avvikningen mellan arkstapelns
(4) wvinkelldge och det instdllda vinkelldget och avger en

motsvarande mattsignal.

9. Transportanordning enligt patentkrav §, kdnnetecknad av
att lagesdetektorns (18, 19) ljusceller (18a, 18b, 19a, 19c)
ligger pd en linje som sammanfaller med arkstapelns sida da

den har det instdllda l&get.

10. Transportanordning enligt nagot av kraven 4-9, kénne-
tecknad av att det gemensamma drivorganet (27, 28) driver
vardera banans (12a, 12b) samtliga transportanordningar (9,
lla-11c), att den andra banans (12b) transportanordningar
(l1la-11c) ar kopplade till det gemensamma drivorganet me-
delst frikopplingar (33, 34, 36), att till det gemensamma
drivorganet (27, 28) kopplats en vixel (37) som dndrar dess
rotationstal, att transportanordningen &r fdérsedd med kopp-
lingar (47, 51, 56) for anslutning av den andra banans (12b)
transportanordningar (l1la-11c) till vaxeln (37), och att
till den andra banans (12b) andra transportanordning (11b)
och/eller till foljande transportanordningar, efter drivor-
ganet, kopplats styrbara lokalvaxlar (48, 53).

11. Transportanordning enligt patentkrav 9, kadnnetecknad av
att den ar forsedd med ett sjalvstandigt drivorgan i stdllet
f6r vaxeln (37) som dndrar det gemensamma drivorganets rota-
tionstal.

12. Transportanordning enligt ndgot av patentkraven 4-11,
kdnnetecknad av att den &r férsedd med transportband (9,
lla-11c) som fungerar som transportanordningar.

13. Transportanordning enligt ndgot av patentkraven 4-12,
kdnnetecknad av att svdngningstransportdrens (2) trans-
portanordningar (9, 1lla-11c) har hastigheter som kan regle-

ras sd att det leder till en 180° svdngning av arkstapeln
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(4), och att det i svdngningstransportdren (2), ndra trans-

portbanans mittpunkt anordnats en stapelberedningsanordning.

14. Transportanordning enligt nagot av patentkraven 4-13,
kdnnetecknad av att med sugluft (73, 74) satta transportband
(9, 1lla-11lc) fungerar som transportanordningar.

15. Transportanordning enligt nagot av patentkraven 4-14,
kdnnetecknad av att den som transportanordningar har minst
tva parvis, parallellt med varandra och bredvid varandra

lépande transportband (lla-11c, 13a-13c; 9, 14).

16. Transportanordning enligt patentkrav 15, kannetecknad
av att av de tva eller flera parallellt ldpande banden (lla-
l11lc, 13a-13c; 9, 14) det inre transportbandet (13a-13c, 14)
i Averensstammelse med sitt kortare avstdnd till svangnings-
transportdrens (2) mittlinje (15), drivs med mindre hastig-

het an det yttre transportbandet.
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