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Keksinndn kohteena on menetelma kiinnirullauksessa,
jossa jatkuvatoimisesti rullataan paperirainaa tai vas-
taavaa rullausytimelle. Paperirullan muodostumista
hallitaan ainakin rullausytimen (4) kayttdlaitteelia (6),
edullisesti keskiokaytolla, rullaussylinterin (2) kayttd-
laitteella (3), edullisesti keskickaytélla, ja rullausytimelle
(4) muodostuvan paperirullan (5) ulkokehan ja rullaus-
sylinterin (2) ulkokehén vélilld vaikuttavaila nippikuormi-
tuksella (N1), joka saadaan aikaan kayttSlaitteella (10),
ns. nippikuormituslaitteella. Keksinndn mukaisesti vali-
taan rullaussylinterin (2) kayttolaitteella (3) aikaansaa-
tava momentti (M;s) pienemmaksi kuin muiden muodos-
tuvaa paperirullaa kayttavien kayttolaitteiden aikaan-
saamien momenttien summa (ZM,).
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Uppfinningen avser ett forfarande vid upprulining, i vilket
en pappersbana eller dylikt rullas kontinuerligt pa en
rullningskdma. Bildning av pappersrullen kontrolleras
atminstone med en drivanordning (6) fdr rullningskaman
(4), foretradesvis med en centrumdrift, med en driv-
anordning (3) for pappersrullens primara adhesions-
anordning (2), foretradesvis med en centrumdrift, och
med ett mellan den yttre periferin p& en pa rulinings-
kaman (4) bildande pappersrlle (5) och den yitre peri-
ferin av pappersrullens primara adhesionsanordning (2)
paverkande nyptryck (N1), vilket Astadkomms med en
drivanordning (10), s& kallad nyptryckanordning. Enligt
uppfinningen véljs et med drivanordningen (3) av
pappersbanans primara adhesionsanordning (2)
astadkommet moment (M) mindre &n summan av mo-
ment (ZM)) som &stadkomms med andra, den bildande
pappersrullen drivande drivanordningar.
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Menetelma kiinnirutlauksessa

Keksinnon kohteena on menetelmé& kiinnirullauksessa, jossa jatkuva-
toimisesti rullataan paperirainaa tai vastaavaa rullausytimelle, jolloin
paperirullan muodostumista hallitaan ainakin

- rullausytimen kayttolaitteella, edullisesti keskitkaytolla,

- paperirullan primaéarin  pintavetolaitteen kayttolaitteella,
edullisesti keskiokaytolla, ja

- rullausytimelle muodostuvan paperirullan ulkokehan ja
paperirullan primaéarin pintavetolaitteen ulkokehan valilla
vaikuttavalla nippikuormituksella, joka saadaan aikaan
kayttélaitteella, ns. nippikuormituslaitteella.

Tekniikan tason suhteen viitataan julkaisuun EP-483092, jossa on ku-
vattu keskidkayttdinen kiinnirullain. Lisaksi tekniikan tason suhteen voi-
daan todeta, ettd Fl-patentissa 104161 on esitetty kiinnirullaus-
menetelma, jossa rullausta ohjataan saatamalla keskiokayttdjen
vaantdomomentteja. Tamé tapahtuu kuitenkin tarkemmin maérittelemét-
tomalla tavalla.

Erityisesti paperikoneen kiinnirullaimen kayttéjen ohjaus tapahtuu ny-
kyisin niin, ettd paperirullan primaérin pintavetolaitteen pyérimisnopeus
saadetaan siten, ettd haluttu ratakireys yllapidetaan kiinnirullaimen ja
edellisen, vetorasitusta paperirainaan kohdistavan koneenosan vilill4
(esim. kuivatusosa tai konekalanteri) ja rullausytimen kéaytdn momenttia
saadetaan siten, etta silld yllapidetadn sopiva muodostuvan paperi-
rullan massan hitauden kompensoiva momentti. Momentin s&atd perus-
tuu kokemusperaiseen tietoon ja momenttia muutetaan ennalta asete-
tun ohjeen mukaan kiinnirullauksen edistyesséa rullausytimelle. Paperi-
rainan kireydella voidaan vaikuttaa padasiassa muodostettavan paperi-
rullan tiheyteen. Paperirainan kireyden nostaminen eli vetoeron kasvat-
taminen paperirullan primaérille pintavetolaitteelle aiheuttaa kuitenkin
paperirainan katkoriskin lisd&ntymisen sekd my6s mahdollisesti paperin
ominaisuuksia muutoin heikentavaa venymista.

Nykyisen tekniikan tason mukaisella ratkaisulla on siis selvésti rajoittei-
ta nimenomaan kiinnirullausprosessin kokonaishallinnan suhteen. Ny-
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kyinen teknologia, mm. kasvaneet ratanopeudet, asettavat yha enene-
vid vaatimuksia prosessinsaatémenetelmien osalta. Ennalta asetettu
rullausytimen keskibmomentin ohjeistus ei huomioi aktiivisesti ja reaa-
liaikaisesti valmistusprosessin todellisia tarpeita eikd mahdollisia
kiinnirullauksen aikana tapahtuvia muutoksia prosessissa. Tama
koskee erityisesti sellaisia hairidtilanteita, jotka sindnsa olisivat
paremmalla paperirainan ohjauksella hallittavissa, mutta jotka
nykyiselléd tekniikan tason mukaisella ohjauksella johtavat paperirainan
katkoihin.

Taman keksinnon tarkoituksena on edella esitettyjen ongelmien pois-
taminen mitd suurimmassa maarin ja siten alalla vallitsevan tekniikan
tason kohottaminen. Keksinnén mukaisen menetelméan avulla voidaan
aktiviisesti ja reaaliaikaisesti vaikuttaa kiinnirullaimessa muodostuvan
paperirullan muodostukseen kiinnirullausprosessin edetessa ja tarvit-
taessa aikaansaada sellaisia muutoksia kiinnirullaukseen, jotka elimi-
noivat muutoin perinteisilla menetelmilla tapahtuvan ratakatkon. Nain
ollen keksinndlla saavutetaan myds etuja ajettavuuden varmuuden ja
jatkuvuuden parantuessa.

Edella esitettyjen tarkoitusten saavuttamiseksi keksinnén mukaiselle
menetelmaélle on padasiassa tunnusomaista se, ettd valitaan paperi-
rullan prim3arin pintavetolaitteen kayttdlaitteella aikaansaatava
momentti pienemmaksi kuin muiden muodostuvaa paperirullaa kaytta-
vien kayttdlaitteiden aikaansaamien momenttien summa.

Kokonaisuutena keksinndn mukaisella menetelmalia kiinnirullauksessa
voidaan siis toteuttaa rullausprosessi siten, etta

- paperirullan primaarin pintavetolaitteen kaytdn momentti voi-
daan asettaa olennaisesti pelkastaan paperirainan ennen
kiinnirullainta vaadittavien kireysvaatimusten mukaisesti,
jolloin  mittaustieto  paperirainan  kireydestéd ohjataan
ohjaustietokoneelle reaaliaikaisesti ja taman mittaustiedon
perusteella sdadetdadn paperirullan primaarin pintaveto-
laitteen kaytdn momenttia. Taméa osasaatdé voidaan toteut-
taa valittamatta siitd, mitd se vaikuttaa muodostettavan pa-
perirullan tiheyteen ja muihin ominaisuuksiin, ja
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- muodostuvan paperirullan sisdinen, paperikerrosten valinen
paperirainan kireys sédadetéan ohjaamalla paperirullaan vai-
kuttavia muita kaytt6ja suhteessa paperirullan primaarin
pintavetolaitteen kdytdn momenttiin, jolloin kokonaisvaltai-
sesti rullausprosessissa voidaan reaaliaikaisesti optimoida
seka paperirainan kireys ennen kiinnirullausvaihetta etta
paperirullaan rullautuvan paperin kireys.

Oheisissa epéitsendisissé patenttivaatimuksissa on esitetty eréita kek-
sinnén mukaisen menetelman edullisia sovelluksia.

Keksintda havainnollistetaan ldhemmin seuraavassa selityksessa,
jossa viitataan oheiseen piirustukseen, joka esittd& kaaviollisesti sivulta
katsottuna kiinnirullainta, jossa sovelletaan menetelman mukaista kiin-
nirullausta. .

Piirustukseen viitaten menetelméda soveltava kiinnirullain kasittaa run-
gon 1, jonka varaan on laakeroitu primaéarina pintavetolaitteena toimiva
rullaussylinteri 2, joka on varustettu kayttolaitteella 3, edullisesti keskio-
kaytolla. Rullaussylinteri 2 on nippikontaktissa N1 rullausytimelle 4
muodostuvan paperirullan 5 kanssa, jolloin paperiraina PR johdetaan
rullaussylinterille 2 esim. paperikoneen kuivatusosasta tai konekalan-
terilta. Rullausydin 4 on varustettu keskiokaytélla 6 ja se on kytketty
leukojen 7 tai vastaavien varassa kiskoilla K liilkkuvaksi rullausvaunuun
8, jolle on konerunkoon muodostettu vaakasuorat rullausvaunun johteet
9 muodostuvan paperirullan 5 keskion siirtdmiseksi paperirullan
muodostuksen edetessa poispéin rullaussylinterista 2 kuitenkin nippi-
kontaktin N1 séilyttden. Rungon 1 ja rullausvaunun 8 véliin on sijoitettu
vaakasuuntainen kuormituslaite, kuten kuormitussylinteri 10 nippi-
kuormituksen N1 aikaansaamiseksi rullaussylinterin 2 ja muodostuvan
rullan 5 valille. Runkoon 1 on liséksi kiinnitetty muodostuvan paperi-
rullan 5 mukana liikkuvaksi toinen nippikuormituksen N2 aikaansaava
laite 11, joka esitetyssé& sovelluksessa on esimerkiksi pintavetolaite tai
kannatusnippi, joka késittdd kaksi paperirullan levyistd vaakasuoraan
toisistaan vélimatkan p&&han jarjestettya telaa 12 ja 13, joiden vilille on
jarjestetty telan 12 yhteyteen jérjestetylla kayttélaitteella 14 toimiva
hihnasto 15. Ennen rullaussylinteria 2 paperirainan PR kulkusuunnassa
katsottuna on sijoitettu kireysmittari 16.
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Edella kuvattu kiinnirullainkokonaisuus on kytketty ohjaustietokoneena
toimivaan ohjaus- ja saétélaitteistoon 17 el ns. CPU-yksikké6n seu-
raavasti.

Kireysmittarilta 16 saadaan paperirainan PR nopeusmittaustieto ohjaus-
ja saétolaitteistolle 17 pisteviivoin esitettyd linjaa 18 pitkin. Saadun
nopeusmittaustiedon perusteella sdadetain ohjaus- ja saatblaitteiston
17 avulla rullaussylinterin 2 kayttélaitteilla 3 aikaansaatavaa momenttia
(linja 19). Keksinndn ensimmaéiseen vaiheeseen kuuluu siis se, etta
mitataan kireysmittarilla 16 ratakireytta ennen rullaussylinteria 2 ja
kaytetdadn tatd mittaustietoa rullaussylinterilla 2 aikaansaatavan
momentin ohjaussuureena. Rullaussylinterin 2 kayttolaitteella 3
aikaansaatava momentti M, valitaan pienemmmaksi kuin muiden
muodostuvaa paperirullaa 5 kayttavien kayttdlaitteiden aikaansaamien
momenttien summa IM..

Kaytanndssa keksinnén perusajatuksen mukainen menettely tarkoittaa
sita, ettd rullausytimelle muodostuvan paperirullan sisaisiin ominai-
suuksiin vaikuttavien kayttolaitteiden aikaansaamat momentit valitaan
kayttamaélla ohjaussuureena rullaussylinterin 2 kayttdlaitteella 3 aikaan-
saatua momenttia yhtalolla:

Mi(n) = f (Mss (), jossa (1)
| = 1.k
M = tietyn, paperirullan sisaisiin ominaisuuksiin vaikuttavan
kayttolaitteen momentti,
n = muuttuja,
Ms = rullaussylinterin 2 kayttolaitteella 3 aikaansaatava momentti.

Piirustuksessa esitetyssa sovelluksessa i = 2 siten, etta

M, rullausytimen 4 kaytt6laitteen 6 aikaansaama momentti, ja
M, = pintavetolaitteessa 11 tai vastaavassa olevan kayttolaitteen
14 aikaansaama momentti.
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Momenttia M; ohjaava linja on esitetty viitenumerolla 20 ja momenttia
M. ohjaava linja viitenumerolla 22. Linjat 20 ja 22 on esitetty piirustuk-
sessa ohjaus- ja saatdlaitteistoon 17 yhdistettyina pisteviivoina. Piirus-
tuksessa on lisdksi esitetty sdatélinja 21 kuormitussylinterin 10 ja
ohjaus- ja s&atdlaitteiston 17 valilla. Saatolinjan 21 vélityksella saade-
taan nippikontaktin N1 suuruutta.

Kaytanndssé edelld esitetty momenttiyhtald tarkoittaa sita, ettd mene-
telmaé soveltavan kiinnirullaimen yhteydessé olevaan ohjaus- ja saats-
yksikk66n 17 muodostetaan kokeellisesti ja/tai laskennallisesti saato-
algoritmi, jolla s&&detaan optimointitarkoituksessa kiinnirullausta koko-
naisvaltaisesti. Talléin saatéalgoritmilla on seuraava yleinen muoto:

ST (n) = £ (RK, (n), RK; (n)), jossa (2)
n = muuttuja,
ST(n) = optimoiva s&éatéalgoritmi,
RKe(n) = paperirainan PR kireys ennen rullaussylinteria 2,
RKi(n) = rullausytimelle 4 rullautuvan paperirainan PR kireys.

Edelld esitetyssa saatdalgoritmissa ST(n) muodostetaan paperirainan
PR kireys ennen rullaussylinteria 2 RKe(n) rullaussylinterin 2 kaytts-
laitteella 3 aikaansaatavan momentin M avulla seuraavasti:

RKe(n) = f (Ms(n)), jossa (3)
n = muuttuja,
RKe(n) = paperirainan PR kireys ennen rullaussylinteriz 2,
Ms = rullaussylinterin 2 kayttélaitteella 3 aikaansaatava momentti.

Vastaavasti saatdalgoritmissa ST(n) rullausytimelle 4 rullautuvan tai
muodostuvan paperirainan kireys Rk(n) muodostetaan seuraavasti:

RKi(n)i = f (M(n)), jossa (4)

i = 1..k,
muuttuja,

o
I



10

15

20

25

30

35

. 105800

RK((n) = tietyn kaytt6laitteen vaikutus rullausytimelle rullautuvan
paperirainan kireyteen ja

M = tietyn, paperirullan sisdisiin  ominaisuuksiin vaikuttavan
kayttolaitteen momentti, jolloin

RK(n) = XRK(n);, jossa: (5)
RKi{n) = rullausytimelle 4 rullautuvan paperirainan PR kireys.

Menetelman mukaisessa kiinnirullauksessa on eraina tarkeana optiona
se, etta sdadetaan rullaussylinterin 2 kayttslaitteella 3 aikaansaatavaa
momenttia M, kayttden mainitun momentin ainakin yhtena valinta-
perusteena ilman p&asyn estoa rullausytimelle 4 muodostuvan paperi-
rullan 5 paperirainakerrosten valiin.

Menetelméassa ohjataan rullaussylinterin 2 kayttolaitteella 3 aikaan-
saadun momentin M ja nippikuormituksen N1 aikaansaavan kaytté-
laitteen, ns. nippikuormituslaitteen yhteisvaikutusta seuraavasti:

F (Mis (n), Mo (N))max < PMy, jossa (6)

alaindeksi max funktion f maksimiarvo,

n =  muuttyja,

M = rullaussylinterin 2 kayttolaitteella 3 aikaan-
saatava momentti

Max = nippikuormituslaitteen 10 aikaansaama moment-
ti, ja

PM, =  rullausytimelle 4 muodostuvan paperirullan 5

paperikerrosten vélille muodostuva pyéritys-
momenttia vélittava, kitkaan perustuva voima.

Rullausytimelle 4 muodostuvan paperirullan 5 pyOritysvoimaa PV ohja-
taan seuraavasti:

PVi= £ (Mi (n)), jossa (7)

3
il

muuttuja,
i = 1.k,
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PV, = tietyn kayttolaitteen aiheuttama pyoritysvoima, ja
M = tietyn, paperirullan sisdisiin ominaisuuksiin vaikuttavan
kayttolaitteen momentti, jolloin
PV = 3PV, jossa (8)
PV = kokonaispydritysvoima.

Alan ammattimiehelle on selvéd, etta termissa M; alaindeksin i luku voi
olla kulloisenkin sovelluksen mukainen poiketen edella esitetysta sovel-
luksesta, jossa i = 2.

Muuttuja n voi suureena olla aika, paperirainan nopeus, paperirainan
neliomassa, paperirullan halkaisija tms. suure joko yksindan tai ainakin
kahden suureen yhdistelma. Néin ollen kaavoissa 1—7 kaytetty muut-
tuja n maarittdd momentteja siten, ettd ko. momentti on funktio suu-
reista, jotka ovat ainakin likimain riippuvia varsinaisesta rullaus-
prosessista.
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Patenttivaatimukset:

1. Menetelma kiinnirullauksessa, jossa jatkuvatoimisesti rullataan pa-
perirainaa tai vastaavaa rullausytimelle, jolloin paperirullan muodostu-
mista hallitaan ainakin

- rullausytimen (4) kayttolaitteella (6), edullisesti keskid-
kaytolla,

- paperirullan primaarin pintavetolaitteen (2) kayttolaitteella
(3), edullisesti keskiokaytolla, ja

- rullausytimelle (4) muodostuvan paperirullan (5) ulkokehan
ja paperirullan primaarin pintavetolaitteen (2) ulkokehén
vélilld vaikuttavalla nippikuormituksella (N1), joka saadaan
aikaan kayttolaitteella (10), ns. nippikuormituslaitteella,

tunnettu siita, etta valitaan paperirullan priméérin pintavetolaitteen (2)
kayttblaitteella (3) aikaansaatava momentti (M) pienemmaksi kuin
muiden muodostuvaa paperirullaa kayttavien kayttolaitteiden aikaan-
saamien momenttien summa (ZM)).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmé, tunnettu siita, etta
paperirullan primaarin pintavetolaitteen (2) kayttolaitteella (3) aikaan-
saatava momentti (Ms) asetetaan kiinnirullausvaihetta edeltdvan pape-
rirainan (PR) kireysvaatimuksen mukaisesti.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta
mitataan ratakireyttd ennen paperirullan primaaria pintavetolaitetta (2)
ja kaytetaan mittaustietoa paperirullan primaarilla pintavetolaitteella (2)
aikaansaatavan momentin (M;s) ohjaussuureena.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta
rullausytimelle (4) muodostuvan paperirullan (5) sisaisiin ominaisuuksiin
vaikuttavien kayttdlaitteiden aikaansaamat momentit valitaan kaytta-
malla ohjaussuureena paperirullan primaérin pintavetolaitteen (2) kayt-
tolaitteella (3) aikaansaatua momenttia (M,s) yhtalolia:

M (n) =f (Mrs (n)), jOSSﬁ (1)
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[ = 1.k

M = tietyn, paperirullan sisdisiin  ominaisuuksiin vaikuttavan
kayttolaitteen momentti,

n = muuttuja,

Ms = paperirullan primaérin  pintavetolaitteen kayttlaitteella

aikaansaatava momentti.

5. Patenttivaatimuksen 1 tai 4 mukainen menetelmé, tunnettu siita,
etta menetelmaa soveltavaan laitteistoon kuuluvaan ohjaus/saaté-
yksikkdon (17) muodostetaan kokeellisesti ja/tai laskennallisesti s&a-
tdalgoritmi, jolla sdadetdan optimointitarkoituksessa kiinnirullausta ko-
konaisvaltaisesti, jolloin saatdalgoritmilla on seuraava yleinen muoto:

ST(n) = f (RK, (n), RK; (n)), jossa (2
n = muuttuja,
ST(n) = optimoiva sdat6algoritmi,

RKe(n) = paperirainan (PR) kireys ennen paperirullan priméaéria pin-
tavetolaitetta (2),
Rki(n) = rullausytimelle (4) rullautuvan paperirainan kireys.

6. Jonkin patenttivaatimuksista 1, 3, 4 tai 5 mukainen menetelma,
tunnettu siita, ettd saéatdéalgoritmissa (ST(n)) (RKe(n)) muodostetaan
paperirullan primaarin pintavetolaitteen (2) kéayttolaitteella (3) aikaan-
saatavan momentin (M,s) avulla seuraavasti: '

RKe(n) = f (Mis(n)), jossa (3)
n = muuttuja,
RKe(n) = paperirainan kireys ennen paperirullan primééria pintaveto-
laitetta (2),
Ms = paperirullan primaarin pintavetolaitteen (2) kayttdlaitteella

(3) aikaansaatava momentti.

7. Jonkin patenttivaatimuksista 1, 4 tai 5 mukainen menetelm4, tun-
nettu siita, etta saatbalgoritmissa (ST(n)) (RK;(n)) muodostetaan seu-
raavasti:
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RK/(n)i = f (Mi(n)), jossa (4)

i = 1.k,

n = muuttuja,

RKi(n); = tietyn kayttSlaitteen vaikutus rullausytimelle (4) rullautuvan
paperirainan kireyteen, ja

M = tietyn, paperirullan sisdisiin ominaisuuksiin vaikuttavan

kayttOlaitteen momentti, jolloin

RK(n) = 2XRK,(n), jossa: (5)

RK«(n) = rullausytimelle (4) rullautuvan paperirainan (PR) kireys.

8. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta
saadetaan paperirullan priméérin pintavetolaitteen kayttolaitteella
aikaansaatavaa momenttia (M.) kayttden momentin (M) ainakin
yhtena valintaperusteena ilman péasyn estoa rullausytimelle muodos-
tuvan paperirullan paperirainakerrosten valiin.

9. Patenttivaatimuksen 1 tai 8 mukainen menetelma, tunnettu siits,
etta ohjataan paperirullan primaérin pintavetolaitteen (2) kayttolaitteella
(3) aikaansaadun momentin (M;) ja nippikuormituksen (N1) aikaan-
saavan kayttolaitteen (10), ns. nippikuormituslaitteen yhteisvaikutusta

seuraavasti:

f (Mss (n), Muc (n))max < PM, jossa (6)

alaindeksi max

funktion f maksimiarvo,

muuttuja,

paperirullan primaarin pintavetolaitteen (2) kayt-
tolaitteella (3) aikaansaatava momentti,
nippikuormituslaitteen (10) aikaansaama
momentti, ja

rullausytimelle (4) muodostuvan paperirullan (5)
paperikerrosten vaélille muodostuva pydritys-
momenttia valittava, kitkaan perustuva voima.
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10. Patenttivaatimuksen 1 tai 9 mukainen menetelma, tunnettu siita,
etta rullausytimelle (4) muodostuvan paperirullan (5) pyéritysvoimaa
ohjataan seuraavasti: '

PV, = f (M (n)), jossa (7)
n = muuttuja,
i = 1.k
PV, = pyodritysvoima, ja
M = tietyn, paperirullan sisdisiin ominaisuuksiin vaikuttavan
kaytt6laitteen momentti, jolloin
PV = 3PV, jossa (8)
PV = kokonaispyéritysvoima.

11. Jonkin patenttivaatimuksista 4—7 tai 9—10 mukainen menetelma,
tunnettu siita, ettd kaavoissa 1—7 kaytetty muuttuja n on ainakin yksi
suureista: aika, paperirainan nopeus, paperirainan neliomassa jastai
paperirullan halkaisija.
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Patentkrav:

1. Foértarande vid upprullning, i vilket en pappersbana eller dylikt rullas
kontinuerligt pa en rullningskarna, varvid bildning av rullen kontrolleras
atminstone

- med en drivanordning (6) for rullningskérnan (4), foretra-
desvis med en centrumdrift, : - .

- med en drivanordning (3) for pappersrullens priméra
adhesionsanordning (2), foretradesvis med en centrumdrift,
och

- med ett mellan den yttre periferin pa en pa ruliningskarnan
(4) bildande pappersrulle (5) och den yttre periferin av
pappersrullens primdra adhesionsanordning (2) pa-
verkande nyptryck (N1), vilket astadkomms med en driv-
anordning (10), sa kallad nyptryckanordning,

kannetecknat darav, att ett med drivanordningen (3) av pappers-
banans priméara adhesionsanordning (2) astadkommet moment (M)
véljs mindre &n summan av moment (XM) som astadkomms med
andra, den bildande pappersrullen drivande drivanordningar.

2. Forfarande enligt patentkrav 1, kannetecknat darav, att det med
drivanordningen (3) av papersrullens primédra adhesionsanordning (2)
astadkommna momentet (M) sétts enligt ett banspanningskrav av
pappersbanan (PR) som féregar upprullningsskedet.

3. Forfarande enligt patentkrav 1, kannetecknat darav, att ban-
spanningen mats fore pappersrullens primara adhesionsanordning (2),
och métningsinformationen anvands som en kontrollstorhet for det med
pappersrullens priméra adhesionsanordning (2) astadkommna momen-
tet (Ms).

4. Forfarande enligt patentkrav 1, kannetecknad darav, att momenten
som astadkomms med hjalp av drivanordningar som paverkar de inre
egenskaper av den pa rullningskdrnan (4) bildande papersrullen (5),
viljs genom att anvidnda det med drivanordningen (3) av pappers-
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rullens priméara adhesionsanordning (2) astadkommna moment (Mrs)
som en kontrollstorhet med en ekvation:

Mi(n) = f (Ms(n)), i vilken (1)
i = 1.k
M = momentet av en viss drivanordning som paverkar pappers-
rullens inre egenskaper,
n = en variabel,
M = momentet som astadkomms med drivanordningen av

pappersrullens priméra adhesionsanordning.

5. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 4, kinnetecknat darav, att i en
styr/reglerenhet (17) som ingar i anordningen som tillampar férfarandet,
bildas experimentellt och/eller kalkylatoriskt en regleringsalgoritm som
anvands for att reglera den hela upprullningsprocessen i optimerings-
syftet, varvid regleringsalgoritmen har den féljande allménna formen:

ST(n) = f (RKq(n), RK,(n)), i vilken (2)
n = en variabel,
ST(n) = en optimerande regleringsalgoritm,
RKe(n) = pappersbanans (PR) spanning fére pappersrullens primara
adhesionsanordning (2),
RK/(n) = spanningen av den pa rullningskdman (4) rullande

pappersbanan.
6. Forfarande enligt nagot av patentkraven 1, 3, 4 eller 5, kdnne-
tecknat dérav, att i regleringsalgoritmen (ST(n)) bildas (RKq(n)) med
hjalp av det med drivanordningen (3) av pappersrullens primara
adhesionsanordning (2) astadkommna momentet (Mis) pa foljande satt:

RKe(n) = f(M;s(n)), i vilken (3)
n = en variabel,
RK¢(n) = pappersbanans spanning fore pappersrullens priméara

adhesionsanordning (2)
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Ms = momentet som astadkomms med drivanordningen (3) av
pappersbanans priméra adhesionsanordning (2).

7. Fortarande enligt nagot av patentkraven 1, 4, eller 5, kannetecknat
darav, att i regleringsalgoritmen (ST(n)) bildas (RK(n)) pa féljande sétt:

RK(n); = f{(Mi(n)), i vilken (4)
i = 1.k,
n = en variabel,

X
S
E)

[

verkan av en viss drivanordning pa spanningen av den pa
rullningskérnan (4) rullande pappersbanan, och

M = momentet av en viss pa de inre egenskaper av pappers-
banan verkande drivanordning, varvid

RKi(n) = ZRK,(n);, i vilken (5)

RK«(n) = spanningen av den pa rullningskarnan (4) rullande pappers-
banan (PR).

8. Forfarande enligt patentkrav 1, kdnnetecknat darav, att det med
drivanordningen  av pappersbanans primdra adhesionsanordning
astadkommna momentet (M) regleras genom att anvinda som en
urvalsprincip for momentet (M) férhindring av luftinlopp mellan skikten
av pappersbanan i den pa rullningskarnan bildande pappersrullen.

9. Fortarade enligt patentkrav 1 eller 8, kannetecknat dirav, att
samverkan av det med drivanordningen (3) av pappersrullens priméra
adhesionsanordning (2) astadkommna momentet (Ms) och nyptrycket
(N1) astadkommande drivanordningen (10), den s.k. nyptryck-
anordningen, styrs pa féljande satt:

f(Mes(n), Mak(n))max< PM, i vilken (6)

index max = den maximala varden av funktionen f,
n en variabel,
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M = momentet som astadkomms med drivanordnin-
gen (3) av pappersrullens primara adhesions-
anordning (2)

Mnk =  momentet som astadkomms med
nyptryckanordningen (10), och
PM, = kraften som bildas mellan pappersskikt i den pa

ruliningskarnan (4) bildande pappersrullen och
ar baserad p4 friktion.

10. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 9, kinnetecknat déarav, att
rotationskraftet av den pa rullningskérnan (4) bildande pappersrullen
(5) styrs pa féljande satt:

PVi = (M(n)), i vilken 7
n = en variabel,
[ = 1.k,
PV, = rotationskraftet, och
M; = momentet av en viss drivanordning som paverkar
pappersrullens inre egenskaper, varvid
PV =XPV, i vilken (8)
PV = den totala rotationskraftet.

11. Forfarande enligt nagot av patentkraven 4—7 eller 9-—10, kanne-
tecknat dérav, att den i formlerna 1-7 anvianda variabeln ar atminstone
en av storheterna: tid, pappersbanans hastighet, pappersbanans ytvikt
och/eller pappersrullens diameter.
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