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opfindelsen angdr den forud fastlagte placering af et langstrakt

trzelement (1) i forhold til en referencelinie (16), der fast-

lagges ved hjzlp af en bearbejdningsstation (3). Til bearbejd-

ningsstationen (3) forer endelose langdetransporterer (5),
hvis ovre leb pa flere steder (11) er omstyret nedad pa en
truglignende made. Gennem disse trug forleber hazv~- og sankbare
tvertransporterer (8), der kan styres. Styringen sker pa en

*\vgi—;3?17> I .Lf;;-§é TtJ:

sadan made, at et trmelement (1) afgives til langdetranspor-

torerne (5) i korrekt stilling i forhold til referencelinien
(16) ved, at.tvertransportorerne saznkes ned. Tvartranspor-
torerne er samtidig opretningsindretninger, der ved styring

af deres drift retter trzelementet op. Til brug for styringen

17—

affoles forudbestemte steder af trazelementet ved forud bestem-
te steder i apparatet. Herved f4r man en hurtig og nejagtig
indstilling og placering af trzelementerne i forhold til be-
arbejdningsapparatet.
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Opfindelsen angar en fremgangsmade i overensstemmelse med
det i kravene 1 og 2's indledning anforte og et apparat til
at gennemfeore disse fremgangsmader. Langstrakte trzelementer
er f.eks. bradder, favnestykker, bjelker, stolper, lister

og tilsvarende eller modeller eller trzdele til mebler eller

specielle trakonstruktioner.

Problemet med at rette trazelementer op i forhold til save
behandles allerede i DE offentliggerelsesskrift 23 21 309.
Med det deri viste apparat skal det vare muligt at reducere
affaldet fra det kostbare rastof tra til en minimal verdi.
Denne kendte fremgangsmide kan ogsd iszr benyttes til frem-

stilling af korte stykker eller stolper ud fra klevede trablokke

Ved den fra DE offentliggerelsesskrift 23 21 309 kendte frem-—
gangsmdde benyttes der et apparat, der har en tvertransporter
bestdende af to parallelle endelsse transporterer. Pa denne
tvertransporter tilferes de trzelementer, der skal bearbejdes,
+il en vinkelret derpd forlegbende lazngdetransporter. Denne
lzngdetransporter er en rulle- eller valsetransporter, der

har et antal af med indbyrdes afstand anbragte parallelt i
forhold til hinanden forlebende transportervalser eller ruller,
p& hvis overside sa disse af tvartransporteren tilferte tra-
elementer tilferes bearbejdningsstationen. I omradet for de
endelgse tvertransporterer er der et optisk feleanleg og dette
styrer to pd langdetransporteren flugtende i forhold til tvar-
transporteren anbragte stillingsindstillingsindretninger.
Disse stillingsindstillingsindretninger er indstillelige an-
slag, mod hvilke trzelementerne lagges an ved hjalp af tver-
transportererne for at rette disse traelementer pad langde-
transporterens ruller eller valser ind i forhold til bearbejd-
ningsstationerne. Ved denne indretning skal de endelese tver-
transporterers evre lgb og det felles tangentiale plan for
1zngdetransportgrens ruller eller valser ligge i &t plan. Ved
trezelementets tilfersel til langdetransporteren skal denne
transporters valser eller ruller std stille for at trzelemen-—
terne kan lagges an imod stillingsindstillingsindretningerne.

Herved kan der i det sidste transportafsnit forekomme en ve-
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sentlig friktionsmodstand, hvilket er en ulempe. En meget
vaesentlig ulempe er endvidere, at stillingsindstillingsind-
retningerne for indstilling har i serie koblede, fluidumdrevne
arbejdscylindre. Disse stillingsindstillingsindretninger,

der i praksis er anslag, kan ikke indstilles vilkarligt konti-
nuerligt, men kun inden for intervaltrin. Det mindste inter-
valtrin besteﬁmes herved af den mindste cylinders slaglangde.
Trzelementerne kan ikke rettes nejagtigt ind, men indtager
blot inden for forudbestemte intervaller en stilling, der
tilnzrmelsesvis er rettet ind. Desuden er en indstilling kun

mulig ved et mekanisk anslag. Der kan ikke forekomme en sted-

fri indstilling.

Savel tvartransporteren som ogsa l&ngdetraﬁsportzrens ruller
eller valser skal standses. For at transportere trzelementet

i lengderetning til bearbejdningsstationerne m& derefter lang-
detransporteren szttes igang. Det trzelement, dexr

ikke er rettet ind nejagtigt i forhold til bearbejdningssta-
tionen, kan ved transporten pa valse- eller rulletransporte-
ren vandre yderligere ud af den rigtige stilling i forhold

til referencelinien, hvad igen udger en ulempe. Da der ikke

er forudset nogen yderligere styring, forekommer der ved trans-
porten pd rulletransporteren spredende tvarbevagelseskompo-

nenter.

I den zldre patentansegning DE-offentliggerelsesskrift 32

17 281 beskrives et apparat til at rette et savbradt,

iser en model, ind, Der er tilvejebragt en langdetransporter
for modellen, pa hvilken modellen skal lagges manuelt. Modellen
rettes ind ved hij=lp af to pd siden anbragte ruller og fo-
res til en malestation. Feor modellen skubbes frem til skare-
verktejerne skal denne til sikring af et maksimalt udbytte
rettes ind p& tilsvarende madde. Ved hjzlp af maleindretningen
styres mellem lzngdetransportegrafsnit anbragte tvertrans-
porterer, der alene har til formdl at forskyde de allerede

p& langdetransportererne anbragte trzelementer eller model-

ler noget i sideretningen til en t ilsvarende stilling, der
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er rettet ind i forhold til skarevarktejet. En transport af
trzelementerne p& langdetransportererne pd en forudbestemt

made ved hijzlp af tvartransporterer er ikke forudset.

Der er et behov for en nejagtigere og hurtigere arbejdende
opretningsfremgangsmade, der arbejder uden et indstilleligt
anslag og ved hjalp af et enkelt apparat til at gennemfore
denne fremgangsmdde. Det er den foreliggende opfindelses formal
at lgse de herved forekommende problemer under udelukkelse

af ulemperne ved den kendte fremgangsmade og det kendte appa-

rat.

ifplge opfindelsen leses denne opgave ved hjzlp af fremgangs-

m&den ifelge krav 1 og apparatet til at gennemfore denne frem—-

gangsmade.

P fordelagtig made sker opretningen anslagsfrit ved de forskel-
lige bevegelser og driftsmdder for de tvertransporterer, der
bzrer trzelementerne. Disse tvartransporterer kan f.eks. dreje
trmelementernes langdeakse pd vilkdrlig gnsket mdde om en lodret
akse til 5pretning af disse trzelementer i forhold til en
forudbestemt referencelinie. Langdetransportererne er ikke
rulle-, men ligeledes endel@se transporterer, der forlgber
indbyrdes parallelt og samtidigt efter overtagelsen udever
tvangsstyringskrafter pd trazelementerne. Disse lzngdetrans-
porterer skal ikke standses, men kan lgbe kontinuerligt. Pa
szrlig fordelagtig mdde fores disse langdetransporterers ovre
1gb i bestemte omrdder trugformet nedad og gennem disse omra-
der forleber sd tvertransportererne, der kan styres, haves

og sankes. Tvartransportegrerne kan i en forste driftsstilling,
i hvilken deres ovre legb forlgber oven for langdetranspor-—
torernes ovre lgb, styre trzelementerne ind i den oprettede
stilling i forhold til den af bearbejdningsstationen bestemte
referencelinie. Trzelementerne ndr sdledes ind i langdetrans-
portstillingen til bearbejdningsstationerne oven over lzng-
detransportererne. S3a snart denne oprettede lengdetransport-
stilling er ndet, kan tvartransportegrerne standses og senkes

sdledes, at de langstrakte trazelementer derved pd stedfri
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m&de afgives til lengdetransportererne. Afhangig af de lang-
strakte trzelementers form, styres for en ensket opretning
blot bevagelsesstorrelser for tvertransportererne, der kan
gennemfgre en styret stop-start-drift. Det er ikke lzngere
nedvendigt at indstille mekaniske anslag, der ikke kontinu-
erligt kan indstilles pa langs, men blot kan indstilles pa

diskrete intervalstillinger.

Da der ikke findes nogen mekaniske anslag, udelukkes ogsa

usnskede tilbagespringningsvirkninger.

Den til styring af tratransportererne benyttede ortiske affe-
ling kan ske pd folgende méde. Ved "er-stilling” forstéds i
det folgende den stilling, som visse punkter pad det tilferte
tramelement indtager feor opretning og ved "skal-stilling" de

stillinger, som man egnsker at disse punkter skal indtage.

P& flere steder i tvartransporterens tverretning kan man fastsla
er-stillinger for bestemte parametre pa de langstrakte trea-
elementer, nar disse lgber igennem de optiske folestationer.

Ved disse parametre kan det dreje sig om bestemte fremspringende
eller ogsa karakteristiske steder pd disse langstrakte tra-
elementer. Disse bestemte er-stillinger kan sa i styreorganerne
sammenlignes med forudgivne skal-stillinger, der refereres

til den onskede opretning i forhold til referencelinien.
Resultatet afidenne sammenligning kan udnyttes til styring

af tvartransporterernes bevagelse for ved transporten af de
langstrakte trazelementer at bringe disse til skal-stillingen.

Da transporthastighederne og affglingsstederne og stederne

for transportstillingen over langdetransporteren kendes, kan
styringen herved automatisk nedsatte hastigheden og standse
tvertransportererne, nadr trzelementet har ndet langdetransport-
stillingen med den enskede opretning i forhold til reference-
1inien. Der kan imidlertid ogsd vere tilvejebragt mikroom-—
skiftere til afbrydelse, ndr det langstrakte trazelement har

nidet denne transportstilling. En anden styremulighed bestar

i, at de lebende trzelementer ved en forste folestation hver
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gang opfanges af et til en tvartransporter knyttet optisk
fpleorgan, der s3 aktiverer de tilknyttede tvartransportgrer.
I en yderligere folestation i omrddet oven for langdetrans-
portgren nedsattes transporthastigheden ved hijzlp af en videre
affeling ved hver tvertransporter. Ved hjelp af et slutstil-
lingsfeleorgan standses til sidst den hver gang tilknyttede
tvertransporter. I den sdledes opndede slutstilling sker der
s en overforsel til lengdetransporteren ved at senke tvar-

transportererne.

Der kan selvfglgelig benyttes mere end to, f.eks. fire eller
seks tvertransporterer. I denne forbindelse styrer styreorga-
nerne p& fordelagtig mdde kun de to ydre tvertransporterer,
der ligger narmest ved enderne af de transporterede trzelemen-
ter. De der imellem liggende tvertransporterer forbliver in-
aktive. Disse tvertransporterer kan std stille i sanket stil-
ling. Optiske folestationer ved de to drevne tvartransporte-
rer styrer disse sdledes, at trzelementet pd disse to tver-

transporterer bares ind i langdetransportstillingen.

P4 sarlig fordelagtig made kan tvartransporterernes sankning
£il at overfore trzelementerne pa langdetransportererne gen-
gemferes i flere trin for derved at sikre en stedfri aflevering
til langdetransportererne. Isar kan man for at forenkle s&nk-
ningen gennemfgre denne i to trin. Der gennemfores et hur-

tigt trin, hvortil der slutter sig et andet langsommere trin
til palazgningen. Herved fremskyndes dels driften og dels sikres
en sd vidt mulig stedfri pdlagning af det langstrakte tra-

element pd langdetransporteren.

Det kan vare sarlig fordelagtigt, at tilferslen til tvaertrans-
portgren sker ved hjelp af en foran indskudt anden tvertrans-
porter. Denne anden tvartransporter kan tilfere trzelementer-
ne fra et lager eller en anden bearbejdningsstation. Herved
kan de til indstyring benyttede tvaertransporterer, der umid-
delbart forleber ind i langdetransportererne, holdes optimalt
korte. Deres lazngdemdl afh@nger sa blot af den enskede opret-

ningsamplitude og af driftshastigheden.
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Den optiske affgling af de langstrakte trazelementer kan i
denne forbindelse ske i omrddet af den foran indskudte anden
tvertransporter og/eller i omradet af den til langdetrans-
portererne forlegbende, indstyrende tvartransporter. De indsty-
rende tvartransporterer gennemfegrer i denne forbindelse en
start-stop-drift. Herved bliver disse indstyrende tvartrans-
porteorer sat i~drift og styret ved optagelse af et langstrakt
trzelement. Denne igangsazttelse kan ske via styringen. Fra
den optiske folestation i omraddet af den foran indskudte tver-
transporter kan der til styringen tilferes tilsvarende signa-
ler, der viser, at et trzelement tilfeores de indstyrende tver-
transporterer med en bestemt hastighed. Ved at den optiske
folestations afstand fra den indstyrende ty&rtransportgrs
indleb kendes, er det nejagtige tidspunkt, ved hvilket trzele-
mentets indleb i disse styrede tvartransporterer sker, fast-
lagt. En tilsvarende synkron indkobling af tvaertransportgrerne
kan s& gennemfeores. Men det er ogsd muligt ved disse styrede
tvartransporterers indlebssteder at tilvejebringe mikroomskif-
tere eller optiske folere eller pd anden méde arbejdende til-
stedevarelsesfolere, der sd udleser starten af disse styrede
tvertransporterer. P4 ligeledes styret mdde standses disse

sa& igen.

Til afkantning, dvs. for at fjerne skra tmkanter fra blokke,
brzdder, planker og tilsvarende genstande, kan man optisk
affole ovre o§/e11er nedre, foran- og/eller efterlebende snit-
fladekanter. Nar man pd én gang kun skal gennemfeore ét afkant-
ningssnit, er det tilstrzkkeligt at affgle én snitfladekant.
Men det er ogsd muligt ved fremgangsmaden ifelge opfindelsen
og apparatet ilege opfindelsen samtidigt at afkante to over
for hinanden beliggende, dvs. parallelle kanter. Derved kan
en opretning gennemfores sdledes, at enten den ene kant ligger
optimalt eller at begge kanter forleber noget skrat i forhold
til bearbejdningsstationerne sdledes, at der ved hjzlp af

en forudbestemt opretning forekommer af styreorganet beregnede
minimale tab. Ved en sadan opretnings fremgangsmade affoles

savel de foranlgbende som ogsd den efterlebende snitfladekant.
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Optiske folefremgangsmader, der kan benyttes, beskrives f.eks.
i DE offentliggerelsesskrift 23 21 309 og i DE patentskrift
29 28 085.

Ifolge opfindelsen foreslds endvidere en anden lgsning for
det ovenfor navnte formdl ved fremgangsmaden ifglge krav

2 og apparatet til at gennemfgre denne fremgangsmdde.

Ved denne alternative fremgangsmade arbejdes pd fordelagtig
made med til stadighed legbende tvartransporterer, der kan
drives af en enkelt drivmotor. Mellem hver tvartransporter

er der anbragt mellembareorganer. Tvartransportegrernes ovre
lgb kan sankes fra et plan oven over disse mellembzrere til

et plan, der ligger neden for disse mellembzreorganer og sa

pd styret mdde igen haves ud af dette og op i det ferstnzvnte
plan. Endvidere kan mellembareorganerne tilsammen med tver-
transportgrernes ovre leb pa ligeledes styret mdde haves og
senkes inden for omraderne for lengdetransporterernes trug-
formede omstyringssteder. Ved siden af hver tvertransporter

er der i transportretningen bag hinanden tilvejebragt to opti-
ske folestationer. N&r nu et langstrakt trzelement med en
karakteristisk parameter, f.eks. med et bestemt sted af for-
kanten, forst passerer en eller anden af de forste optiske
folestationer, sd nedsattes lgbehastigheden for alle tvartrans-
porterer. Traelementet leber sd videre, og sd snart et eller
andet karakteristisk sted detekteres af den anden fglestation,
der fastsldr, at dette sted lgber ind i slutstillingen, afbry-
des drivforbindelsen mellem den tilknyttede tvartransporter

og trzelementet. Ved dette sted transporteres trazelementet

ikke videre, men lagges samtidigt pd en mellembzrer. En sadan
afbrydelse af drivforbindelsen kan ske pd fordelagtig made
sdledes, at tvartransporterens evre leb ferst forleber oven

for mellem bareorganet, og at dette ovre legb for drivafbrydelse
senkes under mellembzreorganets over- eller stettekant, sdle-
des at trazelementet ved dette sted sattes af pd dette mellem-
bareorgan. Denne proces gentager sig nu i en eller anden rakke-

folge ved alle de andre tvartransporterer, indtil den sid-
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ste drivafbrydelse er sket, dvs. indtil den sidste tvartrans-
porters esvre lgb er sznket ned under det tilknyttede mellembare-

organ.

Denne fremgangsmdde muligger en ganske vasentlig forenkling

af de apparatm§ssige omkostninger under samtidig overholdelse

af en optimal opretnings nejagtighed. Pr. transporter kraves

nu blot to felestationer, og der sker kun en mekanisk pavirkning
pd tvertransporterens evre lgb og pd et tilknyttet mellembare-
organ. Den hertil nedvendige mekanik kan udformes pd en sardeles
enkel og robust made. Endvidere er det muligt at gennemfore
denne fremgangsmdde med store arbejdshastigheder, da man takket
vaere de to trin for lebehastigheden, kun arbejder med sma
transporthastigheder i det korte interval, hvor trzelementet

settes ned.

Apparatet til at gennemfore fremgangsmdden har endelese lang-
detransporterer, der er anbragt indbyrdes parallelt. Princi-
pielt benytter man ikke rulle- eller valsetransporterer. For
at muliggere en problemfri tilfersel ved hjzlp af endelgse
tvertransporterer har disse langdetransporterer hver i det
pvre legb mindst to i afstand fra hinanden udformede grupper
af i en linie vinkelret pd transportretningen anbragte omra-
der. I disse omrader er de e@vre legb feort i nedadrettede trug-
formede styr.-De hav- og sankbare og styrbare tvertransporterer
kan sd strakke sig gennem disse omrdder. Tvartransportererne
kan krydse langdetransportegrerne i vilkdrlige hsjder oven
over, neden under og i transportplanet for langdetransporte-
renes gvre legb uden pd forstyrrende madde at pavirke langde-

transportererne, der drives kontinuerligt.

Specielt kan de nedadrettede trugformede styringer vere glide-
styr, hvis ind- og udlegb ligger i ét plan. Disse glidestyr
kan p& fordelagtig mdde bestd af et rivefast, selvsmgrende
plastmateriale. Herved muliggeres en enkel fremstilling af
langdetransportererne med garanti for en forstyrrelsesfri

drift.
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De endelese langdetransporterer kan pa fordelagtig made vare
kedetransporterer, der barer spidse medbringere, der ferer
trazelementet. Derved kan alle langdetransporterer drives af

en enkelt drivmotor. Herved forenkles hele konstruktionen

af anlagget i vesentlig grad. Man ville f& en vasentlig mere
kompliceret drivkonstruktion, ndr der hver gang mellem tver-
transportererne anbringes i sig selv afsluttede endelgse lang-
detransporterafsnit, der skulle drives serskilt og synkront

i forhold til hinanden. For at opnd en stedfri og sikker ind-
foring af trzelementerne i bearbejdningsstationerne kan der

i omrddet for lzngdetransporterernes afleveringsender mellem
disse og bearbejdningsstationernes indlgbsender forlebe et
nedholderorgan for de langstrakte traelementer. P4 sarlig
fordelagtig mdde kan disse nedholdeorganer til sikring af

en sikker tilfersel af trazelementerne ind i bearbejdnings-—
stationen vere udformet som et drev. Dette er af sarlig betyd-
ning for kortere trzelementer, da man herved sikrer en tvangs-

messig transport ind i bearbejdningsstationen.

P4 fordelagtig made kan tvartransportgrerne vare udformet
sdledes, at disse tvartransportgrers egvre og nedre lgb forle-
ber gennem det af det trugformede styr dannede trug. Det erx
ogsd pa fordelagtig made mulig, at kun tvartransporterens
gvre lgb i en alternativ udfgrelsesform forleber gennem det
af det trugformede styr dannede trug. Det tilknyttede nedre
lob forleber neden for det trugformede styrs styringssal,
sdledes at tvertransporterer i dette omrade praktisk taget

omslutter eller omringer langdetransporteren.

Ved den forstnzvnte fremgangsm&de kan hver tvartransporter

pa sarlig fordelagtig made vare lejret i et stativ, der kan
hazves og sankes ved hjalp af et fluidumdrevet stempel. Disse
arbejdsstempler kan betjenes pneumatisk eller hydraulisk og
styres ved hjzlp af styreorganet. Hver indstyrende tvertrans-

porter drives af en fra styreorganet styrbar motor.
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P& fordelagtig mdde kan hver tvaertransporter vare en kedetrans-
porter, der specielt har spidse, ind 1 trzelementet forende,

medbringere.

Mindst en optisk fedestation er hver gang tilknyttet til den
ene eller til begge tvertransporterer. Placeringen og udform-
ningen af disse folestationer afhenger af den enskede drifts-
made. P& grund af den sarlige fordel foretrzkkes, at der i

de optiske folestationer benyttes hojdeindstillelige lysfole-
organer, der afgiver en lysstréle vinkelret pa transportind-

retningen, og som har en nejagtig defineret mdlestrdlelengde

med afblanding af baggrunden. Pa sikker made detekteres snitflade-

kanten mellem den ovre henholdsvis nedre snitflade og den

naturlige skrd kant. Denne affeling afhenger af trzelementets

7 tykkelse og reagerer ved indlebet af en forudbestemt eller

skal-tykkelse.

Apparatet til at gennemfore den alternative fremgangsmade

er udformet sdledes, at tvartransportgrernes ovie lob er styret
i en styreskinne. Langs denne styreskinne kan der nu som mellem-—
bereorgan forlebe en holdeskinne. Styreskinnen kan haves og
sznkes i forhold til holdeskinnen, sdledes at tvartransporteo-
rens gvre lgb kan haves og sankes siledes, at et af denne

baret trzelement ved nedsankningen kan afsazttes pd holdeskin-
nen. Endvidere kan holdeskinnen og styreskinnen i denne for-
bindelse vare lejret, sd de 1 fellesskab kan haves og sankes.
T7il dette frembyder der sig talrige konstruktive muligheder.
Der kan f.eks. vare tilvejebragt adskilte og pa szrlig made
styrede arbejdsstempler for styreskinne og holdeskinne, der

gennemferer den felles og gensidige nedsankning.

En serlig og robust udferelsesform har to parallelle aksler
med hver en vinkelvagtstangsarm. Disse vinkelvagtstangsarme
har nedad forlebende ben og disse to vinkelvagtstangsarmes
ben er indbyrdes forbundet via en skubbestang, sdledes at
de kan svinges i fellesskab. Et af disse nedad forlgbende

ben er forbundet med et drivstempel. Nar dette drivstempel
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betjenes pd styret mdde, svinges vinkelvagtstangsarmene pa
en tilsvarende mdde. Disse vinkelvagtstangsarme har omtrent
vandret forlgbende ben og hvert af disse ben har to hangslings-
steder for bareorganer, til brug for holdeskinnen og for
styreskinnen. Disse bareorganer er hver pa tilsvarende steder,
f.eks. tet ved enderne, forbundet med holdeskinnen henholds-
vis styreskinnen. Hazngselsstederne for holdeskinnens bareor-
ganer har en mindre afstand fra akslen end hangselspunkterne
for styreskinnens bareorganer. Nar vinkelvagtstangsarmene

ved denne udferelsesform svinges, sd udferer styreskinnens
bereorganer p& grund af den sterre radiale afstand fra akslen
et steorre slag end holdeskinnens bareorganer. Derved kan ved
en begyndende svingning styreskinnens vinkelvagtstangsarm
s@nkes sa meget i forhold til holdeskinnen, at tvartranspor-
torens gvre leb kommer til at ligge under denne holdeskinne.
Bevagelseﬁ kan sd standses pd en styret made. I slutfasen
s@nkes ved en videre svingning af vinkelvagtstangsarmen styre-

skinnen og holdeskinnen i fallesskab. Dette medferer, at tra-

elementet lagges pa lzngdetransportererne.

Tvartranspbrtgrernes omstyringsruller er monteret stedfast
og et omstyringsrullesat drives af en enkelt drivmotor, der
kan styres. For at sikre optagelsen og styringen af trzele-

menterne kan holdeskinnernes overkanter vare spigre.

Ved denne udferelsesform har tvertransportererne, der kan
vere kadetransporteren, nedvendigvis en nedhangning. Tvartrans-
portorernes leb kan vare spredt ved hjzlp af fjederkraft.
Omtrent midt p& tvartransportererne kan der i denne forbindelse
vare tilvejebragt en trykfjeder, der med den ene ende stot-
ter sig mcd styreskinnen, og hvis anden ende f.eks. barer

en glidesko, der steotter sig mod det nedre lgb.

Opfindelsens genstand forklares nzrmere nedenfor under henvis-

ning til tegningen. Denne viser i
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fig. 1 skematisk set foroven et udforelseseksempel for et

apparat til at gennemfore fremgangsmaden,

fig. 2 et skematisk snit langs linien II-ITI i fig. 1, idet
dele som is@r maskinstativ, drivforbindelser og lejer, der

ikke kraves for forstdelsen, er udeladt,

fig. 3 skematisk set fra siden et snit langs linien III-III,

hvor princippet for omstyring af et transporterleb er vist,

fig. 4 skematisk set fra siden en ifglge opfindelsen foretruk-
ken lysfelerindretning, der benyttes som feleindretning i

en optisk felestation,

fig. 5 skematisk set fra siden en udfeorelsesform for tvartrans-

porteren, og

fig. 6 skematisk set fra linien A-B i fig. 5 et tvertranspor-

teorafsnit.

Fig. 1 og 2 viser skematisk et apparat ved hjelp at hvilket

et trzelement 1, der skal afkantes, for afkantning skal tilferes
arbejdsstationer 3 henholdsvis 4, der er anbragt i et stativ

2. Trazelementets 1 afkantning skal vare optimal, dvs. at der
skal arbejdes med et minimalt tab. Til dette formal skal be-
stemte kanter af trzelementet 1 pd en forudbestemt made pla-
ceres i forhold til arbejdsstationerne. For at gennemfere

en sddan placering oprettes trzelementet 1 i forhold til en
referencelinie 16. I det viste udferelseseksempel fastlagges

referencelinien 16 af bearbejdningsstationen 3.

Trazelementerne 1 styres i det viste udferelseseksempel fra
et lager ved hjzlp af tveartransporterer 17 og tilferes til
de indstyrende tvertransporterer 8. Disse tvartransporterer
17 bestar af enkelte endelgse transporterer 52, der omstyres

ved henvisningstallet 54. Disse omstyringssteder 54 kan ligge
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mellem tvartransportererne 8, saledes at trezelementet 1 pad
enkel made kan afgives af tvartransportererne 17 til tver;
transportegrerne 8. Tvaertransportererne 8 forleber hen til
lengdetransportererne 5, der har til formdl at tilfere de
langstrakte trzelementer 1 til bearbejdningsstationerne 3
og 4, sdledes at de er rettet ind. Hver tvartransporter 8
er lejret i et stativ 30, der ved hjzlp af fluidumdrevne
cylindre 29 kan haves og sankes pd en made, der beskrives

nermere nedenfor.

Lengdetransportererne 5 er ligeledes endelose transportorer.
Begge transporterer 5 og 8 er fortrinsvis kadetransporterer

og kan have spidse medbringere, der rent skematisk er gen-
givet ved henvisningstallene 34 og 51. Disse spidse medbrin-
gere griber trzelementet sdledes, at dette kan styrs og feres
sikkert. Til hver transporter 8 er der en styrbar drivmotor

31, sdledes at de enkelte tvartransporterer 8 kan drives uaf-
hengigt af hinanden med forskellige hastigheder og/eller trans-

portretninger.

Af sarlig betydning er udformningen af de steder, hvor tvar-

transportererne 8 krydser lengdetransportererne 5.

Som vist i fig. 3 er lsngdetransportererne 5's gvre leb 6

i omrader 11, der i transportretningen ligger i én linie nedad-
til omstyret trugformet, f.eks. V- eller U-formet. Til dette
formal er der p& det ikke viste stativ, der barer lengdetrans-
portererne 5 i det ovre 1gb 6's omrade tilvejebragt trugfor-
mede styr 24, hvis indleb 25 og udleb 26 ligger p& samme ni-
veau. Lengdetransporteren 5's ovre lgb 6 forleber feor indlebet
med sin transportoverflade i planet 14 og efter udlgbet fra
styret 24 forleber dette igen i planet 14, hvilket skematisk
er vist i fig. 3. Styringen 24 har en styresdl 27, ned til
hvilken det ovre leb 6 feres. Derfra forleber det: evre leb

6 igen opad. Dette styr er fortrinsvis et glidestyr og kan
fremstilles af et rivefast selvsmerende plast. Herved forenk-

les dette styrs fremstilling. Samtidig foreges driftslevetiden.
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Sdlafsnittet 27 er som vist i fig. 3 s& bredt, at en tvartrans-
porter 8 kan forlebe pa tvars gennem truget 28, der dannes
af styret 24.

Anordningen kan herved vare sdledes, at sdvel en tvartrans-
portor 8's ovre leb 9, som ogsd dens nedre lgb 10, forlegber
gennem dette trug 28. Men det er ogsd,som skematisk antydet

i fig. 3, muligt at udforme anlzgget saledes, at en tvartrans-
porters 8 @vre leb forlegber gennem truget 28. Det nedre leb
10' forleber under styret 24's sadlafsnit 27. Tvartranspor-
toren 8 omslutter eller lsber rundt om enhver lazngdetranspor-

tgr 5's ovre lob 6.

Tvartransportererne 8 kan haves og sankes -1 disse omrader

11. En hevning og en saznkning sker ved hjslp af arbejdscylin-
drene 29, der kan have og sanke hvert stativ 30. I en e@vre
stilling for tvartransporterene 8 ligger de evre leb 9's trans-
portoverflade for tvartransportererne 8 i et plan 13, der

klart ligger over planet 14, hvori transportoverfladerne for
lzngdetransportererne 5's gvre leb 6, forlgber. I denne stil-
ling indfores trzelementerne 1 af tvertransportererne 8 i
lengdetransportstilling oven over langdetransportererne 5.

Nar denne langdetransportstilling er ndet, standses tvertrans-
portgrerne 8's drift, jvf. nedenfor. Derpd sankes tvartrans-
portererne 8. Efter at transportererne 8 er sanket i et eller
flere trin, ligger planet for transportoverfladen for disse
tvertransporterer 8's evre lgb 9 klart under planet 14 for
transportoverfladerne af langdetransportererne 5's egvre lob

6. Ved senkningen lagges ifglge dette trzelementerne 1, der

af tvaertransportererne 8 er indfert i langdetransportstil-
lingen, tvangsmessigt af pad lengdetransportererne 5. Langde-

transportererne 5 drives kontinuerligt.

Mellem l@ngdetransportererne 5's udlebsender og bearbejdnings-
stationerne 3 og 4's indferingsende er der anbragt nedhold-
ningsorganer 33, der kan vare udformet som drivorganer. Disse
nedholderorganer 33 tjener til at tilfere de oprettede tre-
elementer 1 p& korrekt mdde i bearbejdningsstationerne. Dette

er isar vigtig for korte trzelementer.
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Til drift af alle langdetransporterer 5 er kun en enkelt drivmotor
35 nedvendig.

Som vist i fig. 1 og 2, forefindes opfiske folestationer 32,.
32'. Disse optiske folestationer kan vare anbragt oven for
tvertransporterene 17 og/eller tvartransportererne 8. Pla-
ceringen og udformningen af disse optiske felestationer afhanger

af den enskede driftsmide.

Ved de i fig. 1 og 2 viste udfeorelseseksempel kan den optiske
folestation 32 pad forskellige steder i tverretning af traele-
mentet 1 fastsla trazelementet 1l's ojeblikkelige geometriske
stilling, herefter kaldet "er-stilling" i forhold til reference-
linien 16. Tilsvarende signaler tilferes si styreorganet 15
via en ledning 54. I dette styreorgan kan der f.eks. vare
indfert et program, der indeholder den stilling som disse
punkter af trzelementet 1 skal indtage i forhold til refe-
rencelinien 16, hvilken stilling herefter omtales som "skal-
stillingen". Styreorganet udfinder differencevardierne mellem
er- og skal-stillingen. P4 grundlag af disse differencevardief,
gives der via ledningen 56 kommandosignaler til de styrbare
motorer 31l. Disse kommandosignaler kan alt afhangig af trazele-
mentet 1's forkerte opretning £f.eks. give den kommando, at

de yderst beliggende tvertransportesrer 8, dvs. dem der ligger
nermest ved trzelementets ender, drives pd en ganske bestemt
made. Sadledes kan den tvartransporter 8, der, ndr man ser

ned pa fig. 8, ligger til venstre, efter hinanden drives med
forskellige hastigheder, hvilket ogsa galder for den til hejre

beliggende tvartransporter 8. De derimellem liggende tver-

_ transporterer forbliver inaktive. Disse tvertransporterer

8 forbliver nedsznkede og drives ikke. Derved kan den gnskede
opretning foretages i forhold til referencelinien 16. Varigheden
for tvertransportererne 8's styrende pavirkning bestemmes

af styreorganet 15.



10

15

20

25

30

DK 158602B

16

Men denne driftsmade kan ogsd styres ved hjzlp af til de en-
kelte tvertransportorer 8 knyttede optiske folestationer,

der indbyrdes er anbragt langs disse tvartransporterer. Disse
folestationer kan fastsld indlebet af et kantafsnit af trzele-
mentet 1 ved tvartransporteren 8 og lade den tilknyttede tvear-
transporter lgbe med et forudbestemt omdrejningstal. Denne
styring sker afhengig af et kantafsnits indlegb ved den pagal-
dende eller ved en anden tvartransporter 8. Yderligere op--
tiske folestationer kan ved kantafsnitsgennemleb @ndre de
tilknyttede motor=rs omdrejningstal eller ved kantindleb stop-

pe motorens slutstilling.

Styreorganet 15 kan ogsd, ndr trzelementerne 1 lzgges pa tver-
transportererne 8, satte motorerne 31 i drift. Ved gennemlob
gennem den optiske fglestation 32, kan der afgives et tilstede~-
vaerelsessignal til styreorganet 15. Da styreorganet kender
afstanden til det sted, hvor tilstedevarelsessignalet afleases,
fra tvertransporteren 8's indleb, og ogsd tvartransporterer-

nes 17 transporthastighed, kan styreorganet til det rigtige

tidspunkt indkoble transportererne 8 og styre disse pa nedvendig

made.

Men tvartransportererne 8's indkobling kan ogsd, safremt det
gnskes, ske via mikroomskiftere eller andre optiske og elek-

triske foleelementer.

S4 snart trzelementet 1 ovenfor lengdetransportererne 5 har
ndet sin korrekte langdetransportstilling, der er forud fast-
sat ved referencelinien 16, sendes der fra styreorganet 15

via ledningen 56 eller fra andre optiske felestationer stop-
signaler til motorerne 31. Via ledningerne 56 kan pumperne

57 f£&4 kommandosignaler, der bevirker, at de fluidumdrevne
cylindre 29 i et eller flere trin sanker stativerne 30. Derved

medtages tvartransportererne 8 pd den oven for beskrevne made.
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For at sikre, at trzelementerne 1 uden sted sattes af pa lang-
detransportererne 5, der leber kontinuerligt, sker stativerne
30's og dermed tvartransporterernes 8 nedsankning trinvist.
Iser kan nedsankningen vare programmeret pad en sddan made,

at dette sker i to trin. I et forste trin sankes der hurtigt
indtil planet 13 ligger tet over planet 14. Herefter foretages
sznkningen langsommere for at muliggere, at trzelementet 1

blidt se®ttes ned pa langdetransportererne 5.

Skal trazelementet 1l's to kanter samtidigt afkantes, kan tre-
elementet 1 med én kant bringes i en forudbestemt stilling

i forhold til referencelinien 16. Denne referencelinie 16
bestemmes af bearbejdningsstationen 3. For at afkante den
hermed parallelle kant kan der efter en foretagen breddemdling
af trazelementet 1 ved de optiske folestationer af styreorganet
15 via ledningen 15 sendes et kommandosignal til den pa tvars
forskydelige'bearbejdningsstation 4., Herved indstilles afstan-
den D fra referencelinien 16 sdledes, at ogsa trzelementet

1's anden kant kan afkantes optimalt.

En optisk affeling af trmelementet 1's er-stilling kan ske
ovenfor tvertransportererne 8. Endvidere kan der forefindes
ekstra optiske aftastningsstationer, der er anbragt i tverret-
ningen i forhold til tvertransportererne 8 og 17. Disse kan
muliggore en finindstilling efter en grovindstilling eller

fastsld, at skal-stillingen er ndet.

Den optiske affgling udformes fortrinsvis sdledes, at trzele-
mentet 1's indleb i slutstillingen fastslas ved et forudbestemt
sted. Derefter standses efter hinanden bestemte tvartransporte-
rer. Andre tvertransporterer drives videre for at bringe an-
dre punkter af trzelementet ind i den rigtige slutstilling,
sdledes at man slutteligt ndr den enskede opretning i forhold
£il referencelinien 16. Specielt gennemfores dette arbejde

med to tvertransporterer, der bestemmes af trzelementet l's

lzngde.
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Med apparatets basisudformning - til stadighed omlgbende lang-
detransporteorer 5, hvorigennem styrbare, hav- og sankbare
tvertransporterer 8 er fort pd tvers - kan man lese de mest
forskellige opgaver. P4 den enkleste made kan man hertil ud-
forme og anbringe de optiske fglestationer. Endvidere kan

styringen vare udformet pa kravet made.

Man kan anbringe flere sddanne apparater efter hinanden for
at gennemfgre en afkantning og derpd@ en skrd indskaring af

hjgrner eller tilsvarende.

Ved hijalp af, at de styrende tvaertransporterer og langdetrans-
porterer 5 griber ind i hinanden, muliggeres en kontinuerlig
og sikker opretning af de langstrakte trazelementer i forhold
til bearbejdningsstationerne og en ngjagtigt oprettet tilfersel
til disse. Denne opretning er ikke kun begranset til trinvist
indstillelige approximative veardier. Endvidere opretholdes

ved hijzlp af anvendelsen af endelgse transporterer, specielt
kadetransporterer med i trzet indtrengende medbringere, den
opndede korrekte opretningsstilling ved den videre transport.
Ved de langstrakte trzelementers overforsel fra tvertransporte-
rerne til langdetransportererne optrader der ikke nogen skade-
lige rivningsvirkninger. Det er heller ikke mere nedvendigt

til brug for opretningen at fremstille et kantanlag med dettes
usikkerheder.

Optiske folestationer, der kan benyttes i forbindelse med
opfindelsens genstand er f.eks. beskrevet i DE-offentliggerel-
sesskrift 23 21 309 og i DE-patentskrift 29 28 085.

Som vist i fig. 4 transporteres et traelement 1 pa tvertrnspor-
toren 8 eller 17. Dette trzelement 1 har en egvre snitflade

22 og en nedre snitflade 23, der fastlazgger snitfladekanterne
18, 19, 20 og 21. Dette trzelement har naturlige skrakanter

37 og 43, der skal afskares ved afkantningen. Afskeringen

skal herved ske pd en sddan mdde, at tabet bliver mindst muligt,
altsd si tet som muligt ved de eovre snitfladekanter 18 og

19. Kanten 18 er den foran lsbende og kanten 19 er den efter

lobende kant.
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Tvertransportgrene 8 kan alt afhengig af programmet ogsd sty-
res sdledes, at der opnds et maksimalt flade- eller rummeter-

udbytte af rdemnerne.

I stedet for de beskrevne, fra DE offentliggerelsesskrift
23 21 309 og DE patentskrift 29 28 085 kendte apparater kan
der ifelge opfindelsen benyttes en i fig. 4 vist, foretrukken

lysfeleindretning i den optiske felestation.

P4 tvers af transportretningen er der over tvertransportererne
8 og/eller 17 anbragt flere lysfelere 57. Der kan ogs& langs
enhver tvartransporter 8 i transportretningen vare anbragt
flere lysfelere 57, der f.eks. styrer drivmotorerne 31's drift.
Disse lysfglere er monteret pa motor- eller manuelt styrede
have- og sankbare lysfelerbareorganer 58. Lysfelerne 57 har

en ngjagtig defineret malestralelangde 59 og arbejder med
afblending af baggrunden. Snitfladekanten 18 eller 19 mellem
snitfladen 22 og skrdkanten 43 eller 37 kan gribes nejagtigt.
Alt afhengig af tratykkelsen D indstilles lysfelerhgijden.

Skrakanterne 43 eller 37 gribes ikke.

Fig. 5 viser et skematisk snit af en udferelsesform for tvar-

transportegren til at gennemfere den alternative fremgangsmdde.

Tvertransporteren 8 har et ovre lgb 9 og et nedre lgb 10.
Disse to lgb forlgber mellem de to stedfaste omstyringsruller
63. Den ene af disse omstyringsruller 63 kan vare dreven.
Tvertransporterens legb 9, 10 hanger som vist ned, sdledes

at den driftsmide, der skal beskrives nedenfor, muliggeres.

Tvertransporteren -8's ovre lgb 9 er lejret i en styreskinne
61. T fig. 5 ses to driftsstillinger for det eovre lgb 9 og
dennes styreskinne 61. Tvartransporteren 8 krydser langde-
transportegrerne 5 i omrdder 11, i hvilke disse langdetranspor-
torers ovre leb trugagtigt er omstyret nedadtil. Disse trug
gor det muligt, at det ovre leb 9 og ogsd, jvf. nedenfor,
holdeskinnerne 62 kan s&nkes ned under lengdetransportererne

5's gvre lgb.
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Til ophevning af nedha@ngningen kan der mellem det gvre leb

9 og det nedre lgb 10 vare tilvejebragt en ikke vist tryk-
fjeder. Denne trykfjeder kan med sin ene ende stotte mod styre-
skinnen 61 og med den anden ende bzre en glidesko, der glider

p& tvartransporteren 8's nedre lgb 10.

Styreskinnen 61 bzres af to bareorganer 77, 79. Holdeskinnen
76 bares ligeledes af to bareorganer 76, 78. Alle fire bazreorgan

forlgber omtrent lodret ned.

P& hver af akslerne 64, 65 er der drejeligt lejret en vinkel-
vagtstangsarm 66, 67. Denne vinkelvagtstangsarm har nedadtil
forlebende ben 68, 69. Benene 68, 69 er indbyrdes forbundet

- ved hjelp af en skubbestang 70 pd en sadan made, at den ene

vinkelvagtstangsarms bevagelse medferer den anden vinkelvagt-
stangsarm. Den ene vinkelvagtstangsarm 67's nedad forlgbende
ben 69 star i drivforbindelse med et drivstempel 71. De omtrent
vandret forlebende ben 80,81 af vinkelvagtstangsarmen 66,

67 har hazngselspunkter 72-75 for bzreorganerne 76-81.

Som vist ligger hangselspunkterne 72, 74 for holdeskinnen

62's bareorganer 76,78 hvert sted nzrmere ved den tilsvarende

_aksel 64, 65 end hangselspunkterne 73, 75 for styreskinnen

61's bareorganer 77, 79.

Denne vinkelvagtstangsforbindelse bevirker, at ved en svingning
af disse vinkelvagtstangsarme vil bzreorganerne 76, 78 for
holdeskinnen 62 gennemfgre et mindre 1eft end bz:reorganerne 77,

79 for styreskinnen 61.

I fig. 5 og 6 er vinkelvagtstangsarmene 66, 67 svunget pa
en sidan made, at sdvel styreskinnen 61 som ogsd holdeskinnen
62 befinder sig i den nederste stilling. I denne stilling

lazgges et trzelement pad langdetransporteren 5.

N&ar de nedre ben 68, 69 svinges mod hejre, svinges forbindelses-
linien for hzngselspunktet 72,73 og 74, 75 opad over en vinkel.
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P& grund af de forskellige afstande mellem disse hazngselspunic-
ter fra de tilknyttede aksler, md de tilknyttede barere foruden
den fzlles leftebevagelse tvangsmassigt ogsd udfere en relativ
forskydning i forhold til hinanden. Delene kommer sa i1 den

i fig. 6 ved punktstreg angivne stilling. Derved ligger tver-
transportegren 8's gvre lgb 9 over holdeskinnen 62's overkant,
saledes at et trzelement kan keres ind. S& snart dette har

ndet skal-stillingen, udferer arbejdscylindren 71 et forste
kort slag, der er tilstrakkelig til at sanke det ovre 1leb

ned under overkanten af holdeskinnen 62, der kan vare udsty-
ret med spigre. P& dette sted forekommer der sd en afbrydelse
af fremdriften og trzelementet lagges pa holdeskinnen. Ved
andre steder lgber transporten til slutstillingen stadig videre.
SA snart alle karakteristiske punkter pa& trazelementet har

ndet deres slutstilling og alle evre lgb 9 ligger neden for
holdeskinnerne 62 sker der et yderligere slag. Ved dette slag
nds den i fig. 5 viste slutstilling, ved hvilken en overfer-

sel til lengdetransportererne blev gennemfert.

Til opndelse af en sterre styrke blev vinkelvagtstangsarmene

65, 66 udformet som skiveformede elementer.

Ved denne driftsmade er det blot nedvendigt at anbringe to
fgleorganer, som vist i fig. 4, bag hinanden i tvertransporte-
rerne 8's transportretning. Et af de ferste fgleorganer nedkobler
s& tvartransporterlebehastigheden. De i transportretningen
andre feoleorganer er anbragt sdledes, at de pa dette sted
fastslar indlegbet af de karakteristiske steder pd trzelementet
i slutstillingen og fremkalder frigerelsen af drivforbindel-
sen mellem tvartransportererne og traelementet. Ved hij=zlp

af de sidst betjente andre feleorganer, udlegses nedsankningen
af det gvre leb og af holdeskinnerne til at la:gge trezelementet

p& lengdetransporteren 5.

Ved en optisk affegling af sdvel den foran som ogsad den efter-
1gbende snitfladekant for samtidig bearbejdning af trazelemen-
tets to kanter, kan desuden tvarafstanden fra referencelinien
for en yderligere i tverretningen forskydelig bearbejdningssta-
tion indstilles. S&danne i tverretningen forskydelige bear-

bejdningsstationer er i og for sig kendt og kan kebes pa marke-

det.
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Patentkrzrav.

1. Fremgangsmdde til at rette langstrakte trzelementer op

pa en forud bestemt midde i forhold til mindst én reference-
linie, der fastlagges ved hjzlp af mindst én bearbejdningssta-
tion, hvortil disse langstrakte trzelementer efter hinanden

i lengderetningen tilferes ved hjzlp af en langdetransporter,

‘der p& sin side modtager de langstrakte trzelementer fra en

i tverretningen transporterende endeles transporter, i hvis
transportomrdde, der er tilvejebragt mindst én optisk folesta-
tion til at fastsld for de langstrakte trazelementer karakte-
ristiske parametre, der bestemmer deres rumlige placering,

og som til styring af stillingsindstillingsindretninger for

de langstrakte trzelementer til et styreorgan kan afgive sig-
naler, der gengiver disse parametre, k end et egmne t
ved, at det langstrakte trzelement (1) ved hijzlp af tver-
transporterer (8) indferes i en langdetransportstilling i

en afstand oven for endelese lazngdetransporterer (5), at de
enkelte tvertransporterers hastighed og/eller transportretning
styres sdledes ved hjelp af styreorganet (15), at det langstrak-

te trzelement p& forud bestemt mdde rettes ind i forhold til
referencelinien (16), og at tvartransportererne (8) efter

at det langstrakte trzelement (1), der pd denne mdde er rettet
op og har ndet lzngdetransportstillingen, standses og sankes
saledes, at det langstrakte trzelement (1) lagges pa lengde-

transportererne (5).

2. Fremgangsmade til at oprette langstrakte trzelementer pa
en forud bestemt mdde i forhold til mindst én referencelinie,
der fastlagges ved hjzlp af mindst én bearbejdningsstation,
£il hvilken disse langstrakte trzelementer efter hinanden
tilfores i lengderetningen ved hjzlp af en lzngdetransporter,
der pa sin side far tilfert de langstrakte trazelementer fra
en i tvaerretning transporterende endelgs tvartransporter,

i hvis transportomrdde, der er tilvejebragt mindst én optisk
folestation til at fastsld for de langstrakte trzelementer

karakteristiske parametre, der kendetegner deres rumlige pla-
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cering, og som afgiver tilsvarende signaler til at bevirke

og styre opretningen, k ende tegnet ved, at det lange
trzelement (1) ved hjelp af tvartransportegrerne (8) indferes

i en lengdetransportstilling i en afstand oven over de ende-
lgse langdetransporterer (5), at lebehastigheden for alle
tvaertransporterer herved nedsattes, ndr den i leberetningen
forreste parameter leber igennem ved den pagaldende tvartrans-
porters (8) forste folestation, og at den forudbestemte slut-
stilling er indtaget, ndr den anden fglestation nas og driv-
forbiqdelsen for den pagazldende tvartransporter (8) med det
langstrakte trzelement (1) afbrydes samtidig med, at trzelemen-
tet samtidigt sattes af pi et til denne tvartransporter (8)
nabostillet mellembareorgan, og at mellembareorganerne samtidig
saznkes efter den sidste drivafbrydelse saledes, at det lang-

strakte trazelement (1) lagges p& langdetransportererne (5).

3. Fremgangsmdde ifplge krav 1, k ende t egnet ved,
at de optiske folestationer (32) ved flere steder pad tvers

af transportretningen for tvartransportererne (8) konstaterer
er-stillingerne for bestemte parametre pa de langstrakte tre-
elementer (1) og sammenligner disse med de i styreorganet
(15) foregivne skal-stillinger i forhold til referencelinien
(16), og at resultaterne benyttes til at styre tvartranspor-

torerne (8).

4. Fremgangsmdde ifelge krav 1 eller 3, k en detegnet
ved, at de optiske foglestationer (32) fastsladr indlebet af
forudbestemte pd tvars af transportretningen fordelt beliggen-
de steder af trzelementerne (1) i den forud bestemte slut-
stilling, der gives ved den enskede opretning i forhold til
referencelinien (16), og at der deraf i styreorganet (15)
udledes tilsvarende kommandosignaler for de styrede tvartrans-
porterer for indlebsstyringen af de langstrakte trzelementer

(1) i den forudbestemte oprettede stilling i forhold til refe-

rencelinien (16).

5. Fremgangsmdde ifglge et af kravene 1 til 4, k en d e-
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t egnet ved, at man ved anvendelse af mere end to tveaer-
transporterer (8) altid kun fra styreorganet (15) styrer de

to yderste tvertransporterer, der ligger narmest ved de trans-
porterede trzelementers (1) ender, og at de der imellem liggende

forbliver inaktive.

6. Fremgangsmdde ifglge et af kravene 1, 3 til 5, k e n d e-
t egnet ved, at tvertransporterernes (8) nedsankning

gennemfores i flere trin.

7. Fremgangsmdde ifelge et af kravene 1, 3 til 6, k e n d e~

t egnet ved, at materialet tilferes tvartransportererne
(8) ved hjelp af en forud indskudt anden tvertransporter (17),
og at den optiske affgling af de langstrakte trzelementer

(1) gennemfores ved den foran indskudte tvertransporter (17)
og/eller pd de til lzngdetransportererne (5) ferende tvartrans-

porterer (8).

8. Fremgangsmade ifelge krav 2, k ende tegnet ved,

at en tvartransporters (8) evre leb (9) pd styret mdde bevages
op og ned mellem et plan, der ligger oven for en tilknyttet,
langs med det ovre leb forlebende mellembazreorgan, og et plan

der ligger neden for dette mellembzreorgan.

9. Fremgangsmade ifelge krav 2 eller 8, k ende tegnet
ved, at tvertransporterens (8) gvre lgb (9) og det tilknyt-
tede mellembzreorgan tilsammen pd styret made forskydes op
og ned i omradet (1l1) for trugformede omstyringssteder (24)

for langdetransportererne (5).

10. Apparat til at gennemfore fremgangsmaden ifelge et af
kravene 1 til 9, k ende tegnet ved, at mindst to
parallelle, endelsse langdetransporterer (5) hver i det ovre

lob (6) har mindst to i afstand fra hinanden udformede grupper
(12) af pa& en linie vinkelret p& transportretningen anbragte
omrdder (11), i hvilke disse ovre leb (6) er styret i nedadret-
tede trugformede styr (24), og at hav- og saznkbare tvertranspor-

torer (8) strzkker sig gennem disse omrader (11).
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11. Apparat ifelge krav 10, k ende tegnet ved, at
de nedadrettede trugformede styr (24) er glidestyr af et
gnidningsfast og selvsmorende plastmateriale, og at styrenes

ind- og udleb (25,26) ligger i et plan.

12. Indretning ifglge et af kravene 10 eller 11, k e nd e-
tegnet ved, at de endelsse langdetransporterer (5) er

kadetransporterer, der har medbringere.

13. Apparat ifelge et eller flere af krvene 10 til 12, k e n-
detegnet ved, at der mellem langdetransporterens (5)
afleveringsende og bearbejdningsstationens (3,4) indlebsende
er anbragt et drivbart nedholdeorgan (33) for det langstrakte

trzelement (1).

14. Apparat ifelge et af kravene 10 til 13, k end e t e g-

n et ved, at hver tvartransporter (8) er en kadetranspor-

tor.

15. Apparat ifelge et af kravene 10 til 14, k end e t e g-

n et ved, at der i affglestationerne (32,32') er anbragt
hgjdeindstillelige lysfoleorganer (27), der har en nejagtig
defineret lodret malestrdlelangde (59) med afblanding af bag-
grunden og som nejagtigt griber snitfladekanten (18,19) mellem

snitfladen (22) og den naturlige skra kant.

16. Apparat ifelge et af kravene 10 til 15 til at gennemfore
fremgangsmdden ifelge kravene é, 8, 9 kendeteg-

n et ved, at tvertransporterernes (8) ovre lgb (9) er fort
i en styringsskinne (61), langs hvilken der som mellembzreorgan
forleber en holdeskinne (62), at styreskinnen (61) kan haves
og sankes i forhold til holdesklinnen (62), og at holdeskinnen
(62) og styreskinnen (61) er lejret, sd de i fzllesskab kan

haves og sankes.

17. Apparat ifelge krav 16, k ende tegnet ved, at
der pd hver af to parallelle aksler er lejret en vinkelvagt-

stangsarm (66,67), hvis nedad forlebende ben (68,69) er for-
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bundet ved hjzlp af en pdhangslet skubbestang, at det ene

af disse ben (69) er forbundet med et drivstempel (71), at

de omtrent vandret forlebende ben (80,81) af vinkelvagtstangs-
armene (66,67) hver har to hangselssteder (72-75) for bareor-
ganer (76-79) for holdeskinnen (62) og styreskinnen (61),

og at hangselsstederne (72,74) for holdeskinnens (62) bzre-
organer (76,78) har en mindre afstand fra akslen (64,65) end
hengselspunkterne (73,75) for styreskinnens bareorganer (77,
78).

18. Apparat ifelge krav 16 eller 17, k ende tegne t
ved, at tvartransporterernes (8) omstyringsruller (63) er

monteret stedfast, og at deres drift sker via en enkelt driv-

motor.

19. Apparat ifelge et af kravene 16-18, k end et egne t

ved, at holdeskinnernes (62) overkanter bzrer spigre.

20. Apparat ifelge et af kravene 16 til 19, k e n d e~
t egnet ved, at tvartransporterernes (8) gvre 1lgb (9,10)

spredes ved hjzlp af fjederkraft.
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