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(57) Tiivistelma

Liukualustan 21 pystyliikettd ohjataan poikittaissiirto-
mekanismin pystypalkilla 19. Alustalla 21 on kamera 28,
jonka objektiivi 29 on suunnattu vaakasuoraa akselia
pitkin kohti pystysuoraa valorivistdd 30. Pystypalkkien 10
kannattama rumpu 1, jota kiytetddn pybrivdsti moottorilla,
voi liikkua edestakaisin kiskoja 18 pitkin, samalla kun
poikittaissiirtovaunu 23, joka kannattaa kaapelia 2
ohjaavia pystyteloja 24, voi samaten liikkua samansuuntai-
sesti rummun 1 akselin kanssa sen tulokulman tarkistami-
seksi ja jos tarpeellista muuttamiseksi jonka tuleva,
kelalle tuotava kaapeli 2 muodostaa. Kameran 28 sisdlld
olevalle vastaanottopinnalle muodostetaan kelauksen dari-
viivakuva siitd vydhykkeestd, johon kierroksia asetetaan,
timin pinnan muodostuessa valodiodiverkosta, jonka jaksot-
taisella pyyhkdisylld saadaan signaaleja, jotka ilmaisevat
tilan, jossa kaapelia kelataan.
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(57) Sammandrag

Den vertikala r&relsen hos ett glidunderlag 21 styrs pd

en lodrédt balk 19 i traversmekanismen. Underlaget 21 uppbir
en kamera 28 vars objektiv 29 Hr riktat léngs en horisontell
axel mot en lodr&t ljusbank 30. En trumma 1 som &r uppburen
av lodréta balkar 10 och drivs roterande av en motor, kan
réra sig fram och tillbaka p& skenor 18, medan den tvir-
gdende vagnen 23, som uppbdr vertikala valsar 24 vilka

styr en kabel, kan likaledes r¥ra sig parallellt med
trummans 1 axel f&r att kontrollera, och ifall nddvéndigt,
indra ingdngsvinkeln av kabeln 2 som skall ldggas pi
lindningen. Siluetten av lindningens den zon d4r lagren
ldgges, bildas pd en mottagande yta inne i kameran, varvid
denna yta bildas av ett fotodiodgaller, varvid en periodvis
svepning av denna ger signaler vilka dterger de férhillanden
under vilka kabeln lindas.
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Kelauskoneen automaattinen ohjauslaite - Automatisk styran-
ordning f£8r en upplindningsmaskin

Tdmd keksintd kohdistuu kelauskoneen automaattiseen ohjaus-
laitteeseen, joka tuotanto- tai késittelylinjasta tulevasta
kaapelista pystyy muodostamaan vyyhdin rummulle, jolle kaa-
peli on kiinnitetty, joka kone kdsitt3i rummun kannattimen,
kaapeliohjaimen, kdyttdlaitteet rummun pydrimisliikkeen ai-
kaansaamiseksi kannattimen varassa olevan akselinsa ympéri
ja rummun kannattimen ja kaapeliohjaimen vdlisen suhteelli-
sen liikkeen aikaansamiseksi samansuuntaisesti akselin kans-
sa, jolloin laite kdsittdd detektorilaitteen suhteellisen
asennon mddrittidmiseksi mainitussa suunnassa, rummun kannat-
timen, kaapeliohjaimen ja vyyhdin uloimman kerroksen viimei-
sen kierroksen vapaan pdidn vdlilld, ja ohjausvdlineet, jotka
ovat yhteistoiminnassa detektorilaitteen kanssa ja ldhetté&-
vdt ohjaussignaaleja kdyttdlaitteiden ohjaamiseksi.

Termi "suurildpimittainen kaapeli”" on tarkoitettu merkitse-
mddn eristettyd sdhkbkaapelia, jonka ulkohalkaisija on yli
10 mm. Yleensd kaapelin halkaisija ei kuitenkaan ylitd 60
mm:id. Tdllainen kaapeli valmistetaan tavallisesti niin pit-
kdksi kuin mahdollista ja kelataan rummuille, joiden halkai-
sija usein on jopa useita metrejid. Kelauskoneet, jotka kan-
nattavat nditd rumpuja ja pyOrittdvdt niitd, ovat massiivi-
sia laitteistoja, joiden kdyttdmiseen tarvitaan suuria ja
tehokkaita moottoreja.

Esimerkiksi tdmdn hakijan US-patentissa 1 498 462 kuvataan
tdmdn tyyppistd kelauskonetta, jossa poikittaissiirtovau-
nua kannattaa kisko, joka on yhdensuuntainen rummun kan-
nattimen akselin kanssa, ja rummun kannatin itse muodostuu
kahdesta toisistaan riippumattomasta pystysuorasta palkis-
ta, jotka voivat liikkua kiskoja pitkin, jotka samoin ovat
tdmdn akselin kanssa samansuuntaisia. Siten on mahdollista
suorittaa joko poikittaissiirtotoiminta, jossa poikittais-
siirtovaunu ja vastaavasti kaapeliohjain liikkuvat rummun
akselin suuntaisesti koko sen pituudelta, tai toiminta,

joka tunnetaan itsesiirtona, ja jossa poikitaissiirto-
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vaunu pysyy paikallaan, ja rummun kannatinrakenne aikaan-

saa siirtoliikkeen poikittaissiirtovaunun edessd.

Jo kauan on tiedetty, kuinka poikittaissiirtotoiminnat
voidaan suorittaa pienilld kelauskoneilla, jotka on
tarkoitettu esimerkiksi puhelinlankakelojen valmistukseen,
jolloin kelojen laipat ovat halkaisijaltaan 40 cm:iin

asti. Tdssd tapauksessa poikittaissiirtovaunu kulkee kelan-
kannattimen edessd, ja sen kdyttd on yhdistetty kelan
kdyttdén siten, ettd poikittaissiirtonopeus on

verrannollinen kelausnopeuteen.

Kun kyseessd on suurikokoisen kaapelin kelaaminen ei
kuitenkaan ole mahdollista ohjata automaattista poikittais-
siirtotoimintaa vain tekemdlld poikittaissiirtovaunun
nopeus verrannolliseksi rummun pydrimisnopeuteen; ja t&hdn
asti on koneenkdyttdjdn ollut jatkuvasti valvottava
poikittaissiirtotoimintaa.

Sen mekaanisen tilanteen havainnollistamiseksi, jossa
kaapelin perdkkdiset kierrokset tuodaan rummun syddmelle,
tarkastellaan ensin oheisten piirustusten kuvaa 1, jossa
kaaviomaisesti on esitetty rumpu 1, jolle kaapeli 2

tuodaan kierros kierrokselta. Rumpu 1 kdsittdd sylinteri-
miisen sydidmen 3 ja kaksi levymdistd pd&tylaippaa 4 ja 5.
Kaapelin 2 johtop&d kiinnitetddn reik&ddn 6 rummun syddmes-
sd 3. Rumpua 1 pydritetddn nuolen A ilmaisemaan suuntaan,
jolloin ensimmdinen, laippaa 4 koskettavaa, kierros
sijoittuu alas. Tdm#n ensimmdisen kierroksen lopussa on
kaapelin 2 kuitenkin poikettava vasemmalle, kuten kuvassa

1 on esitetty, jolloin toinen kierros sijoittuu ensimmdisen
kierroksen suuntaiseksi sitd sivuten. Siten kaapelin
kierrokset rummunsydidmelld eivdt muodosta perdkkdisia,
vhdensuuntaisia ympyrdkehid, vaan sensijaan ne muodostavat
epidsdinndllisten kdyrien sarjasta. Tavanomaisissa kelaus-
koneissa, joissa toimintaa jatkuvasti valvoo koneenkdytt&dja,

kaapelin tuleva osa, jota on merkitty 7:113d, pidetddn
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sopivassa kulmassa, jota kutsutaan tulokulmaksi, ja joka on
merkitty r:114 kuvassa 1. On ilmeistd, ettd kun tdysi kerros
kierroksia on kelattu, tdytyy osuuden 7 kulmaa suhteessa rum-
mun akseliin ndhden kohtisuoraan tasoon muuttaa, ja kun ker-
roksen viimeinen kierros muodostetaan, t&md kulma on pienen-
nettdvd nollaan. Kun sitten seuraavan kerroksen ensimmdinen
kierros on muodostettu, kaapelin osuus 7 on ohjattava siten,
ettd tulokulma on kdidnteinen, silld kun kerrosta muodoste-
taan vasemmalta oikealle, on t&midn kulman oltava vastakkai-
nen verrattuna sen arvoon muodostettaessa kerrosta oikealta

vasemmalle.

FI-patenttijulkaisusta 66 326 tunnetaan kelauslaite, jossa
detektori (13, 17) ilmaisee rummun akselin ja vyyhdin uloim-
man kerroksen ulkosylinteripinnan vdlisen etdisyyden. Tamd
sdteensuuntainen etdisyys on merkitty viitenumerolla 14. Se
muuttuu viitenumeroksi 14' kun uusi kerros alkaa, ja kun té&-
md uusi kerros on havaittu laite antaa mddrdyksen poikittais-

siirtosuunnan muuttamiseksi.

FI-patenttijulkaisusta 66 327 tunnetaan taas laite, jossa
tarvitaan kaksi erillistd detektoria (16 ja 13) rummun (tai
sen laipan) sijainnin ja uloimman kerroksen viimeisen kier-
roksen vapaan pd&8n sijainnin erilliseksi ilmaisemiseksi. Toi-
sin sanoen tdssi tunnetussa ratkaisussa TV-kameraa kdytetdén
vain yhden parametrin md&rittdmiseksi, nimittdin vyyhdin
uloimman sylinteripinnan sdteensuuntaisen sijainnin tai vyyh-
din viimeisen kierroksen vapaan pdin aksiaalisen sijainnin

mddrittdmiseksi.

Edelld esitetyissd ratkaisuissa ei mydskddn ole selostettu
miten TV-kamera pystyy suorittamaan tdllaiset mittaukset.

Lisdksi tdssd tunnetussa laitteessa TV-kamera on kiintedsti
asennettu ja sen tdytyy "ndhdd" vyyhdin koko sdteensuuntai-

nen korkeus.
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Timdn keksinndn tarkoituksena on aikaansaada poikittaissiir-
totoiminnan automaattiseksi ohjaamiseksi parannettu laite,
joka sopii kdytettdviksi suurissa kelauskoneissa, jotka voi-
vat kannattaa ja pySritt3i% rumpuja, jotka on tarkoitettu vas-
taanottamaan huomattavan pitkid kaapeleita, joiden halkaisi-
ja on yli 10 mm,

Titi tarkoitusta varten parannus t3mdn keksinndn mukaisessa
ohjauslaitteessa on siind, ettd detektorilaite muodostuu vas-
taanottavasta pinnasta, tuntoelimend toimivasta verkosta,
joka on levitetty mainitulle pinnalle ja joka viritettynd
pystyy kehittidmdin sihkdpulsseja, projisointivdlineista vyyh-
din ennaltamiirityn vyShykkeen H3riviivakuvan muodostamisek-
si verkolle, joka vyBhyke kdsittdd uloimman kerroksen vapaan
pdin, jolloin kyseinen kuva selektiivisesti viritt&&8 joukon
mainituista tuntoelimistd vastaavan mallin mukaisesti, ja
synnyttdi mainitut pulssit ja vdlineestd ndiden pulssien ké-
sittelemiseksi ja ohjaussignaalien synnyttémiseksi tuloksena
mainitun mallin mukaisesti viritettyjen tuntoelinten analyy-
sista, jolloin selostettu detektorilaite on jdrjestetty yk-
sinomaan vaikuttamaan mainittuihin ohjausvdlineisiin suhteel-
lisen siirtymin muutoksen ohjaamiseksi mainitun analyysin
tuloksena ainakin jokaisen ulkokerroksen tdyttyessai.

Seuraavaksi kuvataan keksinndn er#std suositeltua suoritus-
muotoa yksityiskohtaisemmin viittaamalla oheisiin piirustuk-
siin, joissa

Kuva 1, joka edelld on jo selitetty, on kaaviomainen kuvanto
kelattavasta rummusta,

Kuva 2 on leikkaus kohtisuorassa tasossa rummun akseliin
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nihden kelauskoneesta, joka on varustettu ohjauslaitteen
suositellulla suoritusmuodolla,

Kuva 3 on pddllyskuvanto kuvassa 2 esitetystd kelaus-
koneesta,

Kuva 4 on kaaviomainen kuvanto optisesta jdrjestelmdsts,
joka muodostaa osan ohjauslaitteesta,

Kuva 5 on mittakaavaltaan suurennettu kuvanto, joka

esittdd kuvattavassa ohjauslaitteessa kdytettyjen valo-
sdhkOisten elementtien verkkoa,

Kuva 6 on piirikaavio ohjauslaitteen olennaisista osista,ja

Kuva 7 on ohjelmointia selvittdvd vuokaavio

Ensiksi selitetd&dn lyhyesti kuvissa 2 ja 3 esitettyd
kelauslaitteistoa, jolloin edelld kuvan 1 yhteydessd
mainittuja osia on tdssd merkitty samoilla viitenumeroilla.
Kuvassa 2 on syddn 3 ja rummun 1 vasemmanpuoleinen laippa
5 esitetty leikkauksena, joka on otettu kohtisuorassa
tasossa rummun 1 pySrimisakseliin n&dhden. Laippaa 5
kannattaa akselitappi 8 (kuva 3), jota vuorostaa kannattaa
laakeri 9, joka on asennettu vasemmanpuoleiseen kelaus-
koneen pystypalkkiin 10. Kelauskoneen ylempi poikittais-
kappale 11 (kuva 2) ulottuu yhdensuuntaisena rummun 1
akselin kanssa ja ohjaa pystysuoraa palkkia 12, johon
kuuluu laakeri 13, joka puolestaan ohjaa rummun 1 oikean-
puolista laippaa 4 kannattavaa akselitappia 14. Palkit

10 ja 12 sijaitsevat jalustoilla 15 ja 16, jotka on
varustettu pydrilld 17, jotka kulkevat kahdella yvhden-
suuntaisella kiskolla 18, jolloin vdlineet (ei esitetty)
rummun kdyttdmiseksi aikaansaavat toisen akselitapin 8

tai 14 pydrimisen, jotka on varustettu elementeilld niiden
kytkimiseksi vastaavaan rummun laippaan. Rummun k&dytt&-
vdlineet voivat pydrittdd rumpua sen akselin ympdri vakio-

tai muuttuvalla nopeudella olojen, jotka voidaan ennalta-

mddrdtd, funktiona. Siten rumpua voidaan esimerkiksi kdyttdi

vakiovdidntovastuksella.
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Sopivasti kelauskoneen eteen on sijoitettu poikittaissiirto-
kannatin, joka k#sittdid jdykdn pystypalkin 19, joka on
varustettu ohjausvdlineilld, joita piirustuksessa edustaa
pystysuorassa kulkeva hauenleukaura 20, joka ohjaa vaaka-
suoraa vartta 21, jota siten voidaan siirtdd ylds ja alas
pystypalkkia 19 pitkin. Kannatinvarren 21 pddlld on myds
ohjausaura 22, jossa poikittaissiirtovaunu 23 liukuu.
Vaunu 23 kannattaa kahta yhdensuuntaista, pystyakselista
sylinterimdistd telaa 24, jotka ovat toisistaan vdlin
pidssd siten, ettd kaapelin 2 tuleva osa 7 ohjautuu
tarkasti telojen 24 vdlistd. Vaunua 23 voidaan siirtdd
edestakaisin kdyttdvdlineilld (ei esitetty) yhdensuuntai-
sesti rummun 1 akselin kanssa jdlkimmdisen edessd, kaapelin
2 osan 7 lisdksi ohjautuessa yldpuolelta ja alapuolelta
kahden vaakasuoran telan 25 vdliin, jotka samaten on
sijoitettu vdlin pd&hdn toisistaan sovittumaan kaapelin 2
lipimittaan. Telat 25 on pdistddn tuettu pystypalkkeihin 26,
jotka lepiddvidt kannatinvarren 21 muodostamalla alustalla.
Kiyttden toista kannatinvartta 27, joka on kiinnitetty
vaaja-alustaan 21, voidaan tdmdn alustan yl&dpuolelle
kiinnittdii kamera. Kameran 28 optisen jdrjestelmdn
periaatteet on esitetty kaaviomaisesti kuvassa 4. Siind
on objektiivi 29, jonka optisen jdrjestelmdn akseli on
suunnattu vaakasuoraan ja kohtisuorassa rummun 1 akselin
suhteen, Koska varsi 27 on tuettu alustaan 21, jota
voidaan siirtdi pystysuorassa, objektiivin 29 akselin
taso voidaan vapaasti valita; ja kuten myShemmin n&hdé&dn,
sitd s#iddetdidn siten, ettd tdmd akseli on tangentiaalinen
rummulle 1 muodostuneen kelauksen viimeiselle tdydelli-
selle kierrokselle. On selvdd, ettd olosuhteista riippuen
voidaan objektiivin 29 akselille &dsken kuvatusta poiketen
valita erilainen suunta, erityisesti hieman kalteva
suunta, vaikkakin yleisend sddntdnd on tangenttisdantd

viimeiselle tdydelliselle kerrokselle.
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Lopuksi kuvattuun kelauslaitteistoon kuuluu valorivistd 30,
joka on sijoitettu pystysuorassa kameraan 28 pdin mutta
rummun toiselle puoclelle, Valojen 30 tarkoitus on tietysti
projisioida rummun 1 akselin suhteen kohtisuoraan suuntaan
kelauksen &d&driviiivakuva, ts. kuva, joka saataisiin
leikkaamalla muodostettava kelaus pitkin pystytasoa, joka

kulkee rummun 1 akselin kautta.

Seuraavaksi kuvataan kameran 28 periaatetta. Se on sindnsi
tunnetun tyyppinen optinen laite, erityisesti EG&G, Inc.:n,
Mass., tytdryhtion Reticon Corporationin, Sunnydale, Calif.
tavaramerkilld RETICON myymd. Tdhdn instrumenttiin, jota
kutsutaan "kuvan ilmaisevaksi kameraksi", kuuluu zoom-
objektiivi, jolla kameran polttovdliid ja suurennussuhdetta
voidaan muuttaa. Objektiivin muodostama kuva heijastetaan
45°:een peililld 31, ja projisioidaan todellisena kuvana
vastaanottavalle pinnalle 33, joka muodoltaan on verkko 34,
joka kuvattavassa suoritusmuocdossa on nelidmiinen ja
koostuu valoilmaisinkennojen matriisista. Nimd kennot,
esim. valodiodit, on yhdistetty piiriin, jona kdytetdin
mikroprosessori MP, esim.Intel SMC 80. Tissi suoritus-
muodossa on havaittu, ettd verkolla 34, jonka muodostaa
1024 kennoa sivua kohti, pddstdidn kdyttdolosuhteiden
kannalta riittdvddn hienoilmaisuun. Valorivistd 30
projisioi objektiiville 29 kelauksen diriviivavarjon.
Objektiivi 29 itse tekee mahdolliseksi valita sen kelaus-
vyShykkeen koko, joka tulee projisioiduksi verkolle 34, ja
erityisesti on havaittu, ettd sellainen suurennus, jossa
verkolle 34 projisioitava kelausvyshyke ndyttdi kuvassa

5 esitetyltd, on sopiva suurennus. Kuvassa 5 verkolla 34,
jonka muodostaa 1024 valoilmaisinkennoa, nihdiin Hiri-
viivakuva osasta kelausta kdsittden neljd kaapelikierrosta
A, B, C ja D, jotka muodostavat osan viimeistid rummulle
kelattua tdyttd kerrosta, ja kuva kahdesta viimeisestd

muodostettavana olevan kerroksen kierroksesta E ja F,
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kierroksen F ollessa osittainen kierros, ja geometrisen
jdrjestelyn ollessa sellainen, ettd se osa d&driviivakuvaa,
jota on merkitty F:11d, edustaa paikkaa jossa kaapelin 2
osa 7 on juuri tuotu kelalle. Ndhdddn, ettd kennot on siten
sdddetty, ettd niiden tila (johtava tai ei-johtava) muuttuu
sen mukaan, ovatko ne valojen 30 valon kohteena, vai
peittddkd kelaus valot 30 niiltd. Ndmd 1024 kennoa ovat
suositeltavasti jaettu sarjoihin, kunkin sarjan vastatessa
rivid siten, ettda kytkemdlld sdhkoOpiiri MP sopivasti
voidaan pyyhkdisytoiminta suorittaa koska tahansa siten,
ettd verkon 34 kaikki ilmaisinelementit tukitaan perdkkdin,
esim. perdkkdisin rivein. T&md tukiminen synnytt&d sdhko-
signaalin, joka muodostuu binaarikoodatusta pulssijonosta,
joka osocittaa kullakin verkon 34 elementilld sen valaistun
tai varjotilan. Verkon 34 valodiodit tutkitaan suositelta-
vasti perdkkdisind sarjoina, kunkin sarjan koostuessa

saman rivin elementeista.

Kuvassa 5 on esimerkkind esitetty tdllaisen tutkimisen
tulos. Tdssd piirustuskuvassa verkon 34 1024 valoilmaisin-
elementtid on esitetty linjoittain ja riveittdin numeroidun
nelidmatriisin muodossa, itse elementtejd on merkitty
viitenumerolla 35. Kuvassa 5 ndkyy selvdsti kelauksen
mddrdtyn vyShykkeen ddriviivakuva sellaisena kuin se
esiintyy verkolla 34. Viimeksi kelatun tdyden kerroksen
kahden kierroksen A ja B ddriviivat ovat selvdsti ndhtd-
vissd kuvan vasemmanpuoleisessa osassa yhdess3d osan
kierroksen C, joka kuuluu samaan kerrokseen, &ddriviivaa
kanssa. Viimeisen tdyden kerroksen neljds kierros D on
kokonaan hautautunut kuvan siihen osaan, jossa elementit
ovat valolta piilossa. Tdmdn tdyden kerroksen yldpuolelle
ndhdddn ilmestyvdn muodostettavana olevan kerroksen kaksi
kierrosta E ja F. Kuten piirustuksessa on esitetty, t&md
muodostettava kerros muodostuu perdkkdisistd oikealta

vasemmalla kulkevista kierroksista, vaikkakin todelli-
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suudessa tdmd voi vastata vasemmalta oikealle muodostetta-

vaa kerrosta johtuen kuvan kddnteisyydesti.

Muodostettava kelaus kdtkee kennot 35, jotka sijaitsevat
kuvassa 5 rajaviivan G oikealla puolella ja alla, t&min
viivan sulkiessa sisddnsd kierrosten A, B, C, F ja E
profiilit, Analysoimalla viivan G viereisten kennojen
tilat mikroprosessoriin MP sydtetty ohjelmavaihe voi
mddrittdd jokaisella annetulla hetkelld pisteen S viivalla
G aseman verkolla 34 vastaten sisddnpdin olevan suoran
kulman kdrked, jonka mddrittelevdt kierrosten B, C ja F
profiilit, Ilmaistun kuvan olennaisia ominaispiirteitd

esittédvdt siten pisteen S koordinaatit Y ja X verkolla 34.

Referenssikoordinaattien C1 ja C2 middrittdessd verkon 34
keskipisteen, ordinaatta esittdd tasoa y-akselilla, jolla
kierroksien A, B, C ja D muodostaman kerroksen ylidlinja
sijaitsee, kun taas abskissa esitt33i kierroksen F kuvan
vapaan kyljen sijaintia x-akselilla. Verrattuaan verkon

34 pyyhdisytulosta ennaltamddrdttyyn referenssiarvoon

C1 ja C2 elektroniikkapiiri voi lidhettd3 ohjaussignaaleja,
jotka vaikuttavat eri kdyttovidlineisiin, joita laitteessa
on, koordinaattien X ja Y mddrittelemdn pisteen S aseman
korjaamiseksi sen saamiseksi yhtymd&n kuvan keskipisteeseen,

ts. koordinaatteihin C1 ja C2.

Kuvassa 6 on esitetty tdsmdllisempi toimintakaavio edelli-
kuvatusta ohjauslaitteesta, ja seuraavaksi selitetdin,
kuinka kullakin valodiodien 35 pyyhkdisylli verkolle 34
muodostetun kuvan analyysitulosta kdsitelldin kdyttd-
vdlineisiin vaikuttamiseksi. Kuvassa 6 on esitetty mikro-
prosessori MP, joka vastaanottaa tiedot eri ilmaisin-
vdlineistd ja ldhettdd kdskyjd kdyttovdlineille. Ohjaus-
poytd 36 k&dsittdd joukon sddtdpainikkeita 37, joihin
liittyy merkkilamput 38, joita kdyttdmdlli laite voidaan
asettaa tarpeelliseen valmiuteen, niin ettd erilaisia

ohjausohjelmia voidaan kdyttdi. Lohkot 39, joita on
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merkitty x:114, y:11d, z:118 ja !:118, esittdvdt vastaa-
vasti eri kdyttdvdlineitd. !:1138 merkitty lohko on hdlytys-
signaali, joka on tarkoitettu kiinnitt&mddn valvonta-
henkildkunnan huomio silloin, kun esiintyy tilanne, jota
missddn ohjelmista ei ole ennakoitu. z:1la merkitty
kdyttovdline on moottori, joka vaikuttaa poikittaissiirto-
vaunuun 23, jota jo edelld kuvan 2 yhteydessd on kuvattu.
Tdmd moottori voi esimerkiksi kdyttdd alusten 21 kannatta-
maan hammastankoon 41 kytkettyd hammaspydrdd 40. Alusta
liikkuu pystysuoraan poikittaissiirtomekanismin pysty-
palkissa 19. Kuvassa 6 on esitetty kamera 28, joka on
tuettu vaakatasossa kiinteddn asemaan mutta voi pysty-
suorassa liikkua alustan21 kanssa. Sddtomoottoria z
kdyttdmdllad kahta ohjaustelaa 24 voidaan siirtd& vaaka-
tasossa kameran 28 suhteen. Hammaspydrd-hammastankolaite
40, 41 on samoin varustettu paikkailmaisimella, joka
linjaa 42 pitkin sydttdd tietoja MP piirille telojen 24,
joiden vdlistd kaapeli kulkee, hetkellisestd asemasta

alustan 21 suhteen ja vastaavasti kameran suhteen.

Kdyttomoottori y vaikuttaa alustaan 21, tavalla jota
kuvassa 6 ei yksityiskohtaisesti ole esitetty, siirtden
sitd pystypalkkia 19 pitkin. Alustaan 21 on samoin
liitetty ilmaisin 43, niin ettd tiedot alustan 21 ja
vastaavasti kameran 28 korkeudesta voidaan linjaa 44

pitkin l&hettdd piiriin MP.

Lopuksi, moottori x vaikuttaa telinetyyppisen kelauskoneen
jalustoihin 15 ja 16 ja sddtdd pydrid 17 siten aiheuttaen
koko kelauskoneen liikkeen kiskoja 18 pitkin. Paikan
ilmaisin 45 ja py®drien 17 sddtodn liitetty anturi tekeviat
mahdolliseksi tietojen ldhettdmisen linjaa 46 pitkin

piiriin MP kelauskoneen hetkellisestd asemasta kiskoilla 18.

Rumpua 1 pySrittdvd moottori on esitetty kaaviomaisesti

kuvassa 6, ja sitd on merkitty viitenumerolla 47. Tavalli-
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sesti moottoria 47 ei sdddetd suoraan verkolla 34 olevaan
kuvan analyysin tuloksena, koska silld on muitakin kdytto-
tarpeita. Esimerkiksi sen nopeutta sdddetddn kaapelin
silld linjalla, jolta se tulee, kohtaaman vastuksen
funktiona, ja mottori pydrittdd rumpua esimerkiksi vakio-
vddntdvastuksella. Se voi myds toimia vakiopydrimis-
nopeudella. Joka tapauksessa moottoriin 47 liittyy aseman
ilmaisin, Jjoka on kaaviomaisesti esitetty kuvassa 1.
Pybra 48, joka pydrii samalla nopeudella kuin rumpu 1,
voidaan varustaa sddnndllisin vdlein sijoitetuin nokin
49, niin ettd ndmd l&dhettdvdt signaalin kulkiessaan
paikkailmaisimen 50 vierestd, jolloin signaalit l&hete-
tddn linjalla 51 piiriin MP, jossa ne tulevat laskuriin,

joka siten tallentaa rummun aseman kullakin hetkelli.

Vield jda selitettdvdksi, kuinka edelld kuvattu laite
voidaan ohjelmoida sddtdmddn kaapelin 2 tasaista kelautu-
mista kierros kierrokselta ja kerros kerrokselta rummulle
1, vaikka verkolle 34 projisioitu kuva edustaa vain

pienikokoista profiilivydhykettd kelauksesta.

Ennen ohjauslaitteen kdynnistystd kelaustoimintaa tadytyy
valmistella ensin kiinnittdmdlld kaapelin pdd reikdidn

6 (kuva 1), joka sijaitsee rummun syddmen toisessa pddssi
joko oikealla tai vasemmalla, rummun ollessa siten asetettuy,
ettd reikd 6 on syddmen vaakasuoralla yldliikepinnalla.
Poikittaissiirtomekanismi, ts. tarkasti sanottuna alusta

21 sijoitetaan siten, ettd kamera 28, jonka objektiivin
akseli on kiinted, sijoittuu hyvin rummun 1 syddmen 3
yldpuolelle. Kuten piirustuksessa on esitetty, tidmi

akseli on suunnattu vaakasuoraan ja kohtisuorassa rummun
akseliin ndhden, vaikkakinerilaiset akselit voidaan valita,
Joka tapauksessa jokaisen kelauskoneen tai kameraa
kannattavanr alustan 21 liikkeen tulisi pitd3d tdm3d akseli
samansuuntaisena itseensd, Toinen olennainen sddtd, joka on

tehtdvd ennen laiteen kdynnist&mistd, on kameran 28
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optisen jdrjestelmdn suurennussuhteen asettaminen kaapelin
ldpimitan funktiona. Juuri tdt3d tarkoitusta varten

kamera 28 on varustettu zoom-objektiivilla 29. Suurennus-
suhde sdddet&ddn siten niin, ettd verkolle 34 projisioitu
kuva vastaa pituudeltaan noin neljdi kierrosta. Kuvassa

5 havainnollistetut olosuhteet vastaavat suunnilleen
todellista tilannetta, ja ndhdddn ettd viiva G, joka
muodostuu suorienwviivojen suorakulmaisista segmenteistd,
jotka rajoittavat herédtettyjd valodiodeja, kun niitd
verrataan toimimattomiin, muodostaa analogisen kuvan

kelauksen profiilin todellisista &d&riviivoista.

Jotta automaattinen ohjauslaite voidaan k&dynnistdd, tulisi
kamera 28 ensin alentaa, ja tulisi aloittaa ohjelma, joka
tuo rummun syddmen ylemmdn pydrimispinnan kuvan keskelle,
ts. ordinaatta Y saa saman arvon kuin referenssi C1.

Tdmd tulos aikaansaadaan kdyttdm#lli moottoria y, joka
siirtdd alustaa 21. Sitten kelauskonetta siirret&din
kdyttdmdlld moottoria x siten, ettd kaapelin kiinnitys-
paikan viereisen laipan kuva ilmestyy verkon keskelle,

ts. siten ettd abskissa X on sama kuin C2.

Automaattisen ohjauslaitteen toiminnan valmisteluohjelmaan
kuuluu vaunun 23 ldhtbaseman sddtd. T&min vaunun tidytyy
liikkua alustalla 21 moottorin z ohjaamana siten, etti
abskissa Z on nolla, tai toisin sanoen siten, ettid kahden
telan 24 vdlisen etdisyyden keskipiste yhtyy pystysuoraan
referenssitasoon, mikd osoittaa kameran 28 ojbektiivin
akseli. Tdssd tilassa voidaan rumpua 1 kdyttdvi moottori
47 kdynnistdd. Ensimmdinen kierros sijoitetaan rummun
syddmelle laippaa pitkin; ja noin kolmen neljinnes-
kierroksen jdlkeen, mikd ilmaistaan ilmaisimella 48, 49,
50, siirretddn poikittaissiirtovaunua 23 matka z = D/2
(D:n ollessa kaapelin halkaisija) tarkoituksena jatkaa
kelauksen toisen kierroksen muodostamiseen. Tdmdn toisen

kierroksen alkaminen ilmaistaan vilitt8misti verkolla 34,
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koska abskissa X, joka osoittaa kelauksen viimeisen
kierroksen (kierros F) vapaata kylked, eroaa arvosta C2.
Koska verkko 34 pyyhkdistddn toistuvin aikavdlein, esim.
joka 20 ms, tdmd ilmaisu tapahtuu vilittémidsti; ja analyvysi-
tulosten mukaisesti l&dhetetddn ohjaussignaalit jompaan-
kumpaan moottoreista x tai z tai mahdollisesti heti
kumpaankin moottoriin. Lis&ksi myds moottoriin y voidaan
ldhettdd signaalit yhdessd tai erikseen moottoreihin x ja

z ldhetettyjen kanssa.

Itse asiassa erds kuvattava laitteen tdrkeistd ominais-
piirteistd on se, ettd riippuen sen kuvanmuutoksen laajuu-
desta tai nopeudesta, joka ilmaistaan vertailuna haluttuja
olosuhteita vastaavaan referenssikuvaan, erotetut, joko
moottoriinx tai moottoriin z vaikuttavat ohjaussignaalit
ldheteddn piirilli MP. Normaalisti poikittaissiirtovaunun
23 asema suhteessa objektiivin 29 akseliin, ts. koordinaatti
Z sdddetddn vastaamaan referenssiarvoa, joka antaa halutun
kulman r. Kun ensimmdinen kierros on asetettu, tédmi

kulma sd&ddetddn nollaan, sitten se saa ldhestymiskulman
arvon, joka mddrdytyy kelausolojen mukaan seuraavien
kierrosten tasaisen kerrostumisen varmistamiseksi toistensa
viereen. Kuitenkin jos ilmaistaan epdnormaali tila, tdtd
kulmaa voidaan vdliaikaisesti muuttaa. T&td tarkoitusta
varten riittdd, kun verkolle 34 projisioitua kuvaa
edustavien signaalien analyysi ohjelmoidaan siten, ettd
ldhetettdvdt ohjaus signaalit vaikuttavat moottoriin z.
Koska liikkuvalla yksik61lld 23, 24 on paljon pienempi
inertia kuin rummulla ja sen kannattimella, kulman r
korjaukset voidaan tehdd nopeasti k&yttidmillid moottoria

Zz. Kuitenkin mink& tahansa epdnormaalin poikkeaman j&dlkeen
piirissd MP oleva ohjelma pyrkii uudelleensaattamaan
optimikulman r vaikuttamalla moottoriin z ja samanaikaisesti
moottoriin x, niin ettd koko rumpu asteettain siirtyy

kameran 28 objektiivin 29 eteen.
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Kddntoohjausohjelma kdyvnnistyy aina automaattisesti, kun
kierroksien A, B, C ja D muodostama kerros on ldhes t&ysi.
Kierrosten kerroksen pddttyminen ilmaistaan siten, ettd
aloituslaipan vastakkainen laippa, tai tdsmdllisesti
sanottuna t&mdn laipan sisdpinta ilmestyy verkolle 34
projisioituun kuvaan. On selvdd, ettd tdmid voidaan ilmaista
silld, ettd kaikki verkon yhden tai useamman loppurivin
valodiodit ovat peitettyind heti kun tdmd laippa ilmestyy
kuvaan. Tdmd tilanne laukaisee ohjelman aloituksen siihen

kuuluessa seuraavat toiminnat:

siirretddn poikittaissiirtovaunua kulman r palauttamiseksi
nollaan (uudelleenasetus),

ilmaistaan uuden kerroksen ensimmdisen kierroksen ilmesty-
minen laipan viereen ja sdddetddn moottoria y siten, ettd
se nostaa alustaa 21 ja siten palauttaa ordinaatan Y

arvoon C1,

ilmaistaan rummun 1 noinkolmeneljdsosakierroksen pydriminen,
sdddetddn poikittaissiirtovaunua siirtdmddn kaapelia
sivuttain matkan z = D/2,

sdddetddidn mottoreita z ja/tai x tuomaan kelattavan kierrok-
sen vapaa kylki abskissaan C2,

uudelleenasetetaan l&hestymiskulma r, sen suuntauksen
ollessa kuitenkin vastakkainen siihen ndhden mitd se oli

edellisessd kerroksessa.

Kun k&ddntdohjelma on suoritettu ja tarkistettu, ohjaus-
laite aloittaa automaattisesti uudelleen kelauksenohjaus-
ohjelman, joka jatkuu kunnes uusi kerros on melkein tdysi

ja vastakkaisen laipan sisdpinta jdlleen ilmestyy kuvaan.

Kaapelin per&dkk&disten kierrosten asettumisessa rummun
syddmelle tai kelauksen kerroksille voi esiintyd lukuisia
epdsddnnbllisyyksid, joten todellisen tilanteen ilmaisemi-
nen ja normaalin tilanteen ja korjausta vaativan epd-
normaalin tilanteen erottaminen vaatii suurta tarkkuutta

kelauksen ddriviivakuvan analyysissd, On kuitenkin havaittuy,
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ettd kameran ansiosta, joka muodostaa tdmdn ddriviivakuvan
valdolmaisinelementtien, kuten valodiodien verkolle, voidaan
tunnetuilla laitteilla ratkaista tdmd ongelma. Rajoittamalla
ddriviivakuva ennaltamddrdtyn kokoiselle kelausvyShykkeelle,
ja valitsemalla kamera, jonka erotuskvky on suhteellisen
pieni, on ollut mahdollista aikaansaada verkko, jonka
valonilmaisuelementtien mddrd ei ole liian suuri ja

havaita kierrosten profiilikuva riitt&dvdll&d tarkkuudella.
Siten kuvattu laite mahdollistaa vdlittOmdn vaikuttamisen
ja epé&normaalien poikkeamien korjaamisen ilman ettd
esimerkiksi tarvittavien liitosten mddrd ja pyyhkdisy-
piirien monimutkaisuus saavuttaa hallitsemattomat suhteet.
Siten on osoittautunut, ettd kolmekymmentdkaksi elementtid
pitkd ja kolmekymmentdkaksi elementtid leved@ verkko,

toisin sanoen 1024 elementtid kaiken kaikkiaan, on
riittdvdn hieno pystydkseen ohjaamaan ja sddtdmddn

riittdvd@n hyvin erilaisia hallintaa vaativia parametreja.

Toinen tdrked kohta kuvatussa laitteessa on se, ettd
johtuen zoom-objektiivin kdytdstd, verkolle siirretyn
kuvan kenttdd voidaan s&ddtdd vapaasti kaapelin l&pimitan
funktiona. Toisin sanoen kaapelin ldpimitasta riippumatta
voidaan verkolle 34 saada viiva G, joka ympdr&i vakio-
mddrd muodostettuja tai muodostettavia kierroksia. Samaa
ohjauslaitetta voidaan siten kdyttdi erildpimittaisten
kaapelien kelauksessa, mikd merkitsee huomattavaa etua

kdytdnndssid laitetta k&dytettéessd.

Testit ovat osoittaneet, ettd kuvan 7 vuokaaviossa pdd-
kohdittain esitettyd ohjelmaa kdyttdmdlld on mahdollista
valvoa ja automaattisesti sd&td4d kaapelin kelausta ldpi-
mitaltaan useiden metrien ja painoltaan useiden tonnien
rummuille, mikd yksinkertaistaa merkittdvdsti ndiden
toimintojen suoritusta.

Ohjelman peruselementtion se, ettd silld hetkelld kun

uusi kierros on muodostunut, piste S siirtyy suhteessa
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koordinaattien C1, C2 leikkauspisteeseen. Timi sdits-
poikkeama, jonka ilmaisee pimennettyjen kennojen 35 miiri,
ilmaistaan mikroprosessorilla, ja yhteen siitdmoottoreista

ldhetetddn signaali ilmaistun poikkeaman korjaamiseksi.

Erityiset algoritmit ohjaavat automaattisesti kaapelin

kelauksen aikana suoritettavia kolmea olennaista toimintoa:

1. Sijoita piste S koordinaattien C1, C2 leikkauspisteeseen.
2. Nosta alusta 21, k&ddnnd poikittaissiirtosuunta ja muuta
kulma r silld hetkelld kun kerrokset vaihtuvat.

3. Ilmaise, ettd viimeisen kerroksen kierrokset sijaitsevat
rummun laippojen kehilld ja pysdytd kelaus tdmin kerroksen

lopussa.

On huomattava, ettd kaikki edelld kuvatut normaalitoiminnat
voidaan suorittaa l&hes yksinomaan viivaa G analysoitaessa
ilmaistun datan perusteella. Ainoa ndihin toimintoihin
tuleva ulkopuolinen informaatiolihde on kolmenneljisosa-
kierroksen pydrimisen mittaus kunkin kierroksen alusta
kierroksen siirron valmistelemiseksi. Edelld kuvatut

rajailmaisimet toimivat varmuuselementteini.

Vaikka edelliseen kuvaukseen liittyykin kamera, jonka
optiseen jédrjestelmddn voi kuulua 3 x 3 mm:n verkko 34,

on selvdd ettd projisiointivdlineet jotka ovat sopivia
kuvan muodostamiseen kelauksen mddrdtystd vyShykkeesti
vastaanottopinnalle, voisivat olla jonkin muun tyyppisidkin,
kdyttden muuta sdteilyd kuin ndkyvdn valon sdteitid, esim.

infrapunasdteilyd, tai tarpeen mukaan ylid&niaaltoja.

Yleensd ottaen "projisiointivdlineilld" tarkoitetaan miti
Lahansa jdrjestelyd, joka vaikuttaa siten, cttd sdteily
katoaa osittain kelauksen profiilin tai hahmon vaikutuksesta
kelauspisteen ldheisyydessd, ja tdmdn katoamisen kdytti-
mistd kahden vydhykkeen rajaamiseen vastaanottopinnalle,

toisen edustaessa kelauksen profiilia ja toisen tdmin
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profiilin ulkopuolista aluetta.

On havaittu, ettd erityisen edulliset projisiointivdlineet
kdsittivdt lampun, joka on kiinnitetty heti kameran
objektiivin alle, ja joka ohjaa valokiilan pitkin objektii-
vin akselin kanssa yhdensuuntaista akselia, ja tasaisen
levyn, joka ominaisuuksiltaan on sellainen, ettd se

pyrkii heijastamaan lampun valon, sen ollessa sijoitettu
pystysuoraan rummun akselin suuntaisena valojen 30

paikalle ndiden sijasta. Heijastavana levynd voidaan
kdyttdd mitd tahansa tasaista pintaa, joka on pddllystetty
ominaisuuksiltaan katadioptisella materiaalilla, esim.
arkkimateriaalia, jota 3M Company myy rekisterdidylla
tavaramerkilld "Scotchlite". Tietyissd tapauksissa, esim.
jos rumpu sijaitsee vaalean seindn tai kiiltdv&n pinnan
edessd, voidaan lamppu ja heijastava seind jopa jattada
pois, "projisiointiv&dlineiden" kdsittdessd tdlldin seindn
tai pinnan javallitsevan valon. Toisissa tapauksissa,

esim. jos rummun ympiristd on pimed, kameran alle sijoitettu
lamppu voi aikaansaada riittdvdn kontrastin valaistessaan
rummun, jolloin rummun hahmo ilmestyy pimeddn ympdristddn
verrattuna vaaleana valoilmaisinverkon peittdm&dlle vastaan-

ottopinnalle.
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Patenttivaatimukset:

1. Kelauskoneen automaattinen ohjauslaite joka tuotanto- tai
kdsittelylinjasta tulevasta kaapelista pystyy muodostamaan
vyyhdin rummulle, jolle kaapeli on kiinnitetty, joka kone
kdsittdd rummun kannattimen (15), kaapeliohjaimen (23), kdyt-
tdlaitteet (47, 40, 17) rummun pydérimisliikkeen aikaansaami-
seksi kannattimen varassa olevan akselinsa ympdri ja rummun
kannattimen ja kaapeliohjaimen vdlisen suhteellisen liikkeen
aikaansamiseksi samansuuntaisesti akselin kanssa, jolloin
laite kdsittdi detektorilaitteen suhteellisen asennon mddrit-
timiseksi mainitussa suunnassa, rummun kannattimen, kaapeli-
ohjaimen ja vyyhdin uloimman kerroksen viimeisen kierroksen
vapaan pdin vdlilld, ja ohjausvdlineet jotka ovat yhteistoi-
minnassa detektorilaitteen kanssa ja ldhettdvdt ohjaussignaa-
leja kdyttdlaitteiden ohjaamiseksi, t u nne t t u siitd,
etti detektorilaite muodostuu vastaanottavasta pinnasta (33),

tuntoelimeni toimivasta verkosta (34), joka on levitetty mai-
nitulle pinnalle ja joka viritettynd pystyy kehittdmidn s&h-
kSpulsseja,

projisointivdlineista (29, 30) vyyhdin ennaltamddrdtyn vyd-
hykkeen #&riviivakuvan muodostamiseksi verkolle, joka vydShy-
ke kdsittd3d uloimman kerroksen vapaan pddn, jolloin kyseinen
kuva selektiivisesti virittid& joukon mainituista tuntoelimis-
ti vastaavan mallin mukaisesti, ja synnyttdd mainitut puls-
sit ja vdlineestd (MP) nididen pulssien kdsittelemiseksi ja
ohjaussignaalien synnyttimiseksi tuloksena mainitun viri-
tettyjen tuntoelinten muodostaman mallin analyysista, jol-
loin selostettu detektorilaite (33, 34, 29, 30, MP) on jar-
jestetty yksinomaan vaikuttamaan mainittuihin ohjausvdlinei-
siin suhteellisen siirtymin muutoksen ohjaamiseksi mainitun
analyysin tuloksena ainakin jokaisen ulkokerroksen tdytty-

essi.



19 76048

2. Vaatimuksen 1 mukainen laite, t unnet tu siitd, et-
td analysointivilineet (MP) on siten jdrjestetty, ettd kaa-
peliohjaimen (23) ja rummun kannattimen (15) vdlisten suh-

teellisten liikkeiden vaikutuksesta tulokulma (r) pysyy va-

kiona.

3. Vaatimuksen 1 mukainen laite, t unnet tu siitd, et-
ti kdyttdlaitteisiin kuuluu ensimmdiset (40) ja toiset (17)
kiyttSlaitteet kaapeliohjaimen (23) vastaavasti rummun kan-
nattimen (15) siirtidmiseksi toisistaan riippumatta yhden-
suuntaisesti rummun (1) pydrimisakseliin nihden projisointi-
vilineiden (29, 30) ja vastaanottopinnan (34) suhteen, ana-
lysointivdlineiden (MP) ollessa sovitettu kdsittelemddn ja
lihettidmiin signaaleja, jotka ohjaavat kaapeliohjaimen (23)
liikettd ja/tai signaaleja, jotka ohjaavat rummun kannatti-
men (15) liikettd analyysitulosten funktiona.

4. Vaatimuksen 3 mukainen laite, t unnet tu siitd, et-
ti siihen lisdksi kuuluu vdlinet kaapeliohjaimen (23) ja rum-
mun kannattimen (15) suhteellisten asemien ilmaisemiseksi
suhteessa projisointivilineisiin (29, 30), analysointivdli-
neiden (MP) ollessa siten suunniteltu, ettd ohjaussignaalien
kisittelyssd kiytetdin suhteellisia paikkoja osoittavia il-

maisusignaaleja.

5. Vaatimuksen 1 mukainen laite, t un ne t tu siitd, et-
ti projisointivdlineisiin (29, 30) kuuluu optinen jidrjestel-
mi, ja ettd tuntoelimeen kuuluu vastaanottopinnalle (33) si-
joitettu valon ilmaisevien elementtien verkko (34), optisen
jirjestelmin ollessa siten suunniteltu, ettd ennaltamddrdtty
vybhyke, josta kuva muodostetaan verkolle (34), muodostuu

kierrosten ennaltamddrdtyn miirdn ja kerrosten ennaltamiddrid-
tyn mdiirdn ddriviivakuvasta, midrdn ollessa riippumaton kaa-

pelin ldpimitasta.

6. Vaatimuksen 5 mukainen laite, t unnet tu siitd, et-
ti kuva on suorakulmainen ja kisitt#i Hdriviivakuvan vyyhdin
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vyShykkeestd, joka on pituudeltaan noin neljd kierrosta ja
korkeudeltaan noin kaksi kerrosta.

7. Vaatimuksen 5 mukainen laite, t un net tu siiti, et-
td tuntoelimeen kuuluu pyyhk&isyvdlineet, jotka toimivat jak-
sottain ja muodostavat kunakin jaksona valoilmaisinelement-
tien tilaa edustavan binaarikoodatun pulssijonon.

8. Vaatimuksen 5 mukainen laite, t unnet tu siitd, et-
ti kidyttdvdlineisiin lisdksi kuuluu kolmannet kdyttdvdlineet
optisen j&rjestelmdn ja valoilmaisinelementtien verkon (34)
siirtdmiseksi yhdessd suorassa kulmassa rummun pydrimisakse-
liin ndhden, analysointivdlineiden (MP) ollessa sovitettu
muodostamaan ohjaussignaaleja, jotka voivat vaikuttaa kol-
mansiin kd3yttovdlineisiin, jolloin vyyhdin viimeisen t&dydel-
lisen kerroksen yldreunan kuvaan muodostama viiva pidetdin
siten, ettd se sijaitsee puolessavdlissd verkkoa (34).

9. Vaatimuksen 8 mukainen laite, t unnettu siitid, et-
td analysointivdlineet (MP) on siten suunniteltu, etd ohjaus-
signaalit vaikuttavat ensimmdisiin (40) ja toisiin (17) kdyt-
tévdlineisiin vyyhdin &3riviivakuvan sen pisteen pitdmiseksi
verkon (34) keskelld, joka vastaa sen sisdkulman kdrked, jo-
ka muodostuu muodostettavana olevan ylemmdn kerroksen viimei-
sen kierroksen vapaan reunan ja vyyhdin viimeisen tdydelli-
sen kerroksen yldreunan vidlille.

10, vVaatimuksen 9 mukainen laite, t unnet tu siitid,
ettd analysointivdlineet (MP) on suunniteltu muodostamaan
signaalit poikittaissiirron kd&ntidmisen ohjaamiseksi, kun
vyyhdin ennaltamddrdtyn vydhykkeen &&riviivakuvaan kuuluu
rummun (1) syddmen pdi.

11. vaatimuksen 10 mukainen laite, t unnet tu siitd,
ettd siihen lisdksi kuuluu rummun (1) aseman ilmaisin (43)
suhteessa referenssitasoon, joka sisdltd33d rummun (1) pyoéri-
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misakselin, ilmaisimen l&hettdessid asemasignaaleja, Jja ase-
masignaaleja kiytettdessd ohjaamaan poikittaissiirron k&&n-
toa.

Patentkrav:

1. Automatisk styranordning £&r en upplindningsmaskin vilken
av en frdn en produktions- eller behandlingslinje kommande
kabel férmdr bilda en rulle p3 en spole, vid vilken kabeln
ir fidst, vilken maskin omfattar en spolbdranordning (15), en
kabelstyranordning (23), drivanordningar (47, 40, 17) foér
att 3stadkomma spolens rotationsrérelse kring sin av béran-
ordningen burna axel och for 2stadkommande av en relativrd-
relse mellan spolbdranordningen och kabelstyranordningen pa-
rallellt med axeln, varvid anordningen omfattar en detektor-
anordning f&r bestidmmande av relativa positioner i ndmnda
riktning, mellan spolbdranordningen, kabelstyranordningen
och en fri dnde av ett sista varv i ett yttersta lag i rul-
len, och styrmedel vilka samverkar med detektoranordningen
och sinder styrsignaler fdr styrning av drivanordningarna,

k annetecknad dirav, att detektoranordningen ut-

gd8rs av en mottagande yta (33),

av ett som kidnselorgan fungerande ndt (34), vilket &r ut-
brett 8ver nimnda yta och vilket avstamt f6rmar utveckla
elimpulser,

av projiceringsorgan (29, 30) for att pd ndtet bilda en sil-
huett av en pd férhand bestimd zon av rullen, vilken zon om-
fattar det yttersta lagets fria #nde, varvid ifrdgavarande
bild selektivt avstidmmer ett antal av ndmnda kdnselorgan en-
ligt ett motsvarande mdnster och dstadkommer nidmnda impulser
och av medel (MP) fdr behandling av dessa impulser och fér
8stadkommande av styrsignaler som ett resultat av en analys
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av ndmnda ménster av avstdmda kdnselorgan, varvid den be-
skrivna detektoranordningen (33, 34, 29, 30, MP) &r anordnad
att enbart inverka p3 n&mnda styrmedel f&r styrning av fdr-
dndringen av den relativa férflyttningen som ett resultat av
nimnda analys atminstone ndr varje yttre lag blir fullt.

2. Anordning enligt patentkravet 1, k @& nne tecknad
dirav, att analyseringsmedlet (MP) &r sd anordnat, att pd
inverkan av relativrdrelserna mellan kabelstyranordningen
(23) och spolbdranordnigen (15) f8rblir den inggende vinkeln
(r) konstant.

3. Anordning enligt patentkravet 1, k @ nnetecknad
didrav, att till drivanordningarna hér en férsta (40) och en
andra (17) drivanordning fér forflyttning av kabelstyranord-
ningen (23) respektive spolbdranordningen (15) oberoende av
varandra parallellt med spolens (1) rotationsaxel i férhal-
lande till projiceringsmedlen (29, 30) och mottagningsytan
(34), d8 analyseringsmedlet (MP) &r anpassat att behandla
och sinda signaler, vilka styr spolbdranordningens (15) rdé-
relse som en funktion av analysresultaten.

4. Anordning enligt patentkravet 3, k @ nnetecknad
didrav, att ddrtill dessutom hdér medel fé6r att avkdnna kabel-
styranordningens (23) och spolbdranordningens (15) relativa
positioner i férhdllande till projiceringsmedlen (29, 30),
dd analyseringsmedlen (MP) &r sa planerade , att man vid be-
handlingen av styrsignalerna anvédnder avkdnningssignaler som

visar de relativa positionerna.

5. Anordning enligt patentkravet 1, k @ nnetecknad
didrav, att till projiceringsmedlen (29, 30) hdér ett optiskt
system, och att till avkidnningsorganet hér ett pa mottag-

ningsytan (33) placerat ndt (34) av ljusavkdnnande element,
varvid det optiska systemet &r sa planerat, att en fdrutbe-

stimd zon, av vilken en bild avbildas pd ndtet (34), utgdrs
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av silhuetten av en pi3 férhand bestimd mingd varv och en pd
férhand bestimd midngd lag, varvid mdngden dr oberoende av
kabelns diameter.

6. Anordning enligt patentkravet 5, k @nnetecknad
dirav, att bilden &r rektanguldr och omfattar silhuetten av
en zon av rullen med en lingd pa ca. fyra varv och en hé&ijd
pd ca. tva lag.

7. Anordning enligt patentkravet 5, k @& nneteckna d
dirav, att till avkdnningsorganet hdr avsdkningsorgan vilka
fungerar periodiskt och bildar under varje period en bindr-
kodad impulsridcka vilken representerar de ljusavkdnnande

elementens tillstand.

8. Anordning enligt patentkravet 5, k @&nnetecknad
dirav, att det till drivanordningarna dessutom hér en tredje
drivanordning f6r f6rflyttning av det optiska systemet och
nitet (34) av ljusavkinningselement tillsammans i rdt vinkel
mot spolens rotationsaxel, d3 analyseringsmedlen (MP) &r an-
passade att bilda styrsignaler, vilka kan inverka pa den
tredje drivanordningen, varvid en av Svre kanten av rullens
sista fullstindiga lag p3 bilden avbildad linje hdlles si,
att den ir beldgen halvvigs upp pa ndtet (34).

9, Anordning enligt patentkravet 8, k Ennetecknad
dirav, att analyseringsmedlen (MP) &r sid planerade, att
styrsignalerna inverkar pa den fdrsta (40) och den andra
(17) drivanordningen f&r att h3lla den punkt av rullens sil-
huett pa mitten av nitet (34), vilken motsvarar spetsen av
dess inre hdrn, vilket bildas mellan den fria kanten av det
sista varvet i det Sversta laget, som hdller pd att bildas,
och 8vre kanten av rullens sista fullstédndiga lag.

10. Anordning enligt patentkravet 9, k @ nneteckna da
dirav, att analyseringsmedlen (MP) &r planerade att bilda



24

76048

signaler f8r styrning av omkastningen av tvirrdrelsen, da
till silhuetten av rullens fdrutbestdmda zon hdr &nden av
spolens (1) kérna.

11. Anordning enligt patentkravet 10, k @& nneteck -

n ad darav, att ddrtill dessutom hdér en avkdnningsanord-
ning (43) £8r spolens (1) lige i fdrhdllande till en refe-
rensnivd, vilken inneh&ller spolens (1) rotationsaxel, var-
vid avkdnningsanordningen sdnder l&dgessignaler och l&dges-
signalerna anvdndes for att styra omkastningen av tvdrrérel-
sen.

Viitejulkaisuja-Anfdrda publikationer

Patenttijulkaisuja:-Patentskrifter: Suomi-Finland(Fl) 66 326,
66 327 (B 65 H 54/28).
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NOLLAUS

(merkkivalo "kaapelin halkaisija"

vahvistus, vastaavatko vallttu kaapelin halkaisija ja zoomin

(paina painiketta "sééité suoritettu"

@rkkivalo "al_kuasena " D

1
kelauksen kdynnistys rummun oikealla/vasemmalla puclella
T

( sy6td haluttu puoli )
(D ohjelma, mikropro- 1
sessorin toiminta ( merkkivalo ok.
T
] selitys kiinnitd kaapeli rummulle, aseta> FIG. 7
rumpu, sydtd asetus ok.
O knéﬁtpfﬁégg toi- kelaus voi a]lkaa

@nsmmamen kierros )

1

osa ensimmiisestd kierroksesta tuodaan rummun laippaa vasten
(tulokulma 0), sitten kaapelia siirretddn sivulle, jotta ensimmdisen
kierroksen muodostumiselle jdd tilaa (tulokulma > 0)

—

|
1

Geuraavat kierrokset )
I

(rumpu/kaapeliohjain) sijoitetaan jatkuvasti siten, ettd
tuleva kaapeli pysyy kameran kohteena, niin etta
vakictulokulma (> 0) sdilyy

kuva tarkistetaan vastakkaisen laipan ilmestymisen varalta

1

< nakyyko
vastakkaing laippa? D

I

(1dhelld yhden kerrcksen loppurista)

rroksen vaihtojakso ja j
immédinen kierros
T

a)

b)
c)
d)
e)
f)
qg)

tulevan kaapelin ja laipan vdlinen etdisyys (mltattuna matriisin diodien

os etdis kaapeli koskettaa 1 il tulok =
(J)dota kunnesy}!s kaape(ll g?x noussut seurag\lfggfa)}'(egrollcOlTleu%g gégﬁa vield

rummun 270° kierrosta

muuta merkin mddritys kelauksen suunnalle ja tulokulmalle

siirrd kaapelia tilan Jattamlsek51 edelliselle kierrokselle (tuloku]ma
odota vield rummun kiertymistid 90° >0)
tulokulma < 0
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