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(54) Tapa ja laite vajaareunaisten lautojen kdsittelemiseksi -
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Seuraavan keksinnén kohteenaon tapa ja laite vajaasdrmdisten lautojen
kisittelemiseksi sidrmiijin sydttdasemalla, jossa laudat sahataan pi-
tuussuunnassa siten, ettd saadaan poikkileikkaukseltaan suorakulmaisia
lautoja, joissa on kaksi suoraa sivua ja kaksi keskeniddn yhdensuuntais-
ta reunapintaa, jotka leikkaavat sivut kohdissa, jotka on madritelty

vajaasirmiisessd laudassa suoritetun asemamddrittelyn avulla.

Suomalaisesta patenttihakemuksesta 750 996 on tunnettua lautojen siir-
timinen yksitellen poikkisuunnassa sirmidijda ennen olevaan sydttdase-
maan, jossa jokainen lauta likkuvien elimien avulla saatetaan vaakata-
sossa ottamaan sirmiijia vasten suunnattu sijainti, joka riippuu mitta-
usasemalla suoritetusta niiden sahauslinojen sijainnin mddrittdmises-
td, jotka toteutetaan sdrmddjéssa, minkd jdlkeen lauta sydtetdidn pituus-
suunnassa sirmiddjiid vastaan alasivuunsa vaikuttavan rullakuljettimen
vetovoiman vaikutuksesta paininrullien vastavoiman vaikuttaessa yléasi-
vuun paininrullien ollessa korkeussuunnassa siirreltdvid suhteessa rul-
lakuljettimeen ja pitdessa lautaa tartunnassa sen rullia vastaan. Tun-
nettua menetelmii sovelletaan koneellisen mittauksen yhteydess&, joka
suoritetaan mainitulla mittausasemalla ja jonka tavoitteena on optimoi-

da tdysisidrmiisten lautojen saanti vajaasidrmiisista laudoista.
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(n osoittautunut, ettei ole mahdollists k8yttZ8 hyvidksi sitid svaria
tarkkuutte jolla ajsatellut sahaleiklkuitten paikat voidaan midritetls
tallaisessa mitteuskoneessa muutoin kuin, ettd on kiytettivissi Zérim-
mélisen tarkat systtolaitteet, nsisijaisesti siis ndmd laitteet ratkei-
savat, luinka hyvin suoritettu optimointi onndistuu kdytinntssH,

urnetun laitteen heikkous on siin#, ettd sHrmiiiin systtdjlssd suori-
tettu suuntaus voi muuttus ulkoisten voimien vaikutuksesta, jotks wvai-
iuttavat lautasn rullskul jetuksen sikenm. Voi esimerkiksi sattua, ettt
sormB8 j8 leiketessaan lautaa aiheuttaa sivuttaisvoimia, jotke aiheutta-
vat viistoonvetoa, mistd seursa, etid sahanleikkuu tapahtuu ve jerssa
;arméssd sen gijasn, ettd se tapehtuisi sen sisdpuolella. Suuntaus voi
w8 vearantua tai muuttua, jos laudsn ylidsivu ei ole yhdensuuntainen
~iagivun kenssa. Vastsanpitévs voima keskittyy tA1lsin pitkin lesudan
»15ta reunas ja koska rullakuljettimelta puuttuu mahdollisuus ohjrtn
~autaz sivusuunnassa, voi tEmH jo $illoin, kun sen etupii kohtss sahn--
terat sirmddjéssi, olla vdsrin suunnattu. lyss muut seikat, kuten kie-
Tous, vddryys jne. voivat aiheuttan, ettd sahanterst eivit seuras les—
“ettuja sahauslinjoja., Jo vinoonvettytyminen tai sivuuntysntyminen
ruutaman millimetrin verran suhteessa ajateltuun asemaan voi aiheutts:
laudan hylkdHimisen, pdtkimisen tai uudelleen sahanamisen poikkileiklkauk-
961taan kapeammaksi.
*iheellinen toivomus téstd syystd on kédytettédvaksi kerrotun tvrppisescsh

J9rméE Jén sySttdjiassd aikeansaada menetelm: ja laite, joka mehdollist-o,
¢htd ajateltujen sahauslinjojen paikan méirittelyn suurta tarkkuuat:-
voitaisiin k&ytt#4 paremmin hyviksi kuin tihin saakka J81lj9ssd zeurar-
vauSa shrmdn leikkuussa., Erikoisen merkittavi tdssd vhteydessd on vri .-
T84 huolehtia siitd, ettd niitd ulkoisia voimia, jotka syvéttiliikkeen
wikara voivat vaaranta~ koneessa suoritetun suuntauvksen, vestustesesn

tehokkaasti,
leksintd, jonka ensimm#dinen tavoite on tissi suhteessa siksansseds re--
rempl leudank#sittely, ldhtee tissid siitd, ettd tarkka giséiinsyattsld ..
ke, Jjoka ei muutu ulkoisten voimien vaikutuksesta, voidasn aikesnseods,
jos vetdviAn voiman annetaan vaikuttaa pi+kin sucras linjaa i(ai pittin
dapeata, suoraviivaista aluetta, joka kulkee lsudan toista scivue pithin
j2 Jolla on systtoaseman tarkoin mASrittima sijeainti. Samanailkaisest
cdellytetidn veastasnpitidvin voimen vaikuttaven siten, etti lauta este-
taEn tydntymastsd sivusvunnassa tai kiertymists svhteessa t3hin Tinioon
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tai alueeseen sydttdmisen aikana. Keksinn8n mukaisen menetelmén ja
laitteen lihempi sis&ltd selvi¥¥ sen primddrisistd tuntomerkeistd

patenttivaatimuksissa 1 ja 5.

Se suoraviivainen tartunta, joka keksinndlle tunnusomaisena piirteend
aikaansaadaan toista laudansivua vasten jo sydtdn alkuvaiheessa ja joka
sitten jatkuu keskeytyksettd sydttsliikkeen aikana, aikaansaa, ettd jo-
kainen lauta pakko-ohjataan ja kuljetetaan periaatteessa samalla tavoin
kuin kiskoihin sidottuja kulkuneuvoja: lauta laudan perd&n pakotetaan
eceenpdin linjaa pitkin, jonka suunta maaliin nihden - sdrmddjén terdt -
- on lopullisesti annettu. Ulkoisten voimienkaan vaikutuksesta eivat

laudat voi poiketa ohjauslinjalta tai muuttaa asemaansa sen suhteen.

14114 tavoin tulee eliminoitua aiemmin tunnetun tyyppisen s8rmddja-
sySttdjdn haitallinen lautojen viistoon vetiytyminen, mikd vuorostaan
reunasahauksessa antaa tarkkuuden, joka l&hestyy sitd, mikd voidaan
saavuttaa hienolla sahauslinjojen optimaalisten sijaintien automaat-

tisessa mddrittelyssd.

Suuresta merkityksestd sirm##jdn sybttdjdn kapasiteettia ajatellen on;,

ettei ketjun tai k#ytt8elimen tarvitse keskeyttdd sybtt8liikettddn, kun
tartunta lautaan on aikaansaatava. Elin voidaan sen sijaan pitda jatku-
vassa liikkeess¥ silloin, kun s¥rm¥ystd suoritetaan sirmy4jissd ja sitd
tarvitsee vain ohjailla korkeussuunnassa ei-aktiivisen aseman v&1ill3

t:i1lakseen kosketukseen laudan kanssa ja saattaakseen t&mdn liikkeelle,
Aikaa tai voimaa ei n#din muodoin tarvitse hukata k4gyttSelimen kiihdyt-

timiseen ja lipivirtausta voidaan vastaavassa m&ddrin nopeuttaa.

Niit4d etuja, jotka saavutetaan keksinn®n mukaisen menetelmdn ja lait-
teen avulla, ei ainoastaan voida k3ytt#3% hyvdksi automaattisen mittaus-
ja laskentaprosessin yhteydessd vaan my&s sellaisissa sovellutuksissa,
joissa laudat arvioidaan silmimisriisesssd tarkastuksessa, mikd on poh-

janra suuntaukselle sydttSasemalla.

Keksint83 selostetaan lihemmin seuraavassa viittaamalla l13hemmin ohzi-

siin piirustuksiin, joissa

Kuva 1 on perspektiivikuva, joka esittdi keksinndn mukaisesti jdrjes-

tettyd sdrmddjdn sybtt8asemaa;
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Kuvat 2 - 6 esittdvit ty8skentelytapaa sirm#4j4n syBtt8asemalla.

Piirustuksessa tarkoittaa 1 yleisesti sdrmdd jén sybtt8laitetta, joka
muodostaa sydtt8aseman, miki sisdltyy konejdrjestelmd¥8n vajaasirmdis-
ten lautojen sahaamiseksi. J¥rjestelmin muut pH#fosat ovat, kuten

kuva 1 kaaviollisesti esitt4¥, poikittaiskuljetin 2 ja s8rm#idjs 3.

Poikittaiskuljettimessa voi olla joukko yhdensuuntaisina kulkevia ket-
juja 4, joiden p##lle poikittain laudat sijoitetaan yksitellen siten,
ettd ne kd¥&ntdvit kapean sivun ja vajaareunat yl8spdin, jolloin laudat
ennen poikittain kuljetusta sopivasti ty&nnetdin p4ittdin siten, ettHd
kaikkien lautojen toiset p44t tulevat kulkemaan pitkin m34r4tty3 rataa,
jonka kuvassa 1 voidaan olettaa olevan jonkun uloinna oikella olevan

ket jun ulkopuolella.

Poikittaiskuljetuksen aikana ohittavat laudat yhden tai useampia ase-
mia, joissa voi tapahtua mittausta tai mddrittelyd tai mahdollisesti
jotain lis&toimintoja, jotka on tehtivi ennen kdsittelyd sy8ttBasemal-
la. Tdllaista asemaa symbolisoi kuvassa joukko vasteita 5, jotka on
jdrjestetty linjaan yhdensuuntaisesti ja vilitt&misti sdrmd&jén systtd-
laitteen 1 eteen. Mainitulla asemalla voidaan sopivasti suorittaa
niiden linjojen aseman miirittely joita pitkin sdrmd&djdn terien 6 tulee
jakaa lauta ja tdm¥ m4¥¥rittely voi tapahtua siten, etti operatd¥ri sil-
médmddrdisesti tarkistaa laudan yl#sivun ja t&118in suuntamerkkien avul-
la suorittaa asemalla leikkuulinjojen sijainnin mddrittelyn tarkoituk-
sella vdhent¥4 hukkaa sahauksessa. Vaihtoehtoisesti voidaan sahauslin-
jojen sijainnit optimoida jonkin automaattisen, koneellisen menetelmin
avulla, esim. siten kuin l3hemmin selostetaan suomalaisissa patentti-
hakemuksissa 408/74 ja 750 995. THst4 seuraa asettamalla lZhinni jokai-
sen laudanpddn sisXpuolella oleva vaste 5 ennalta, etta lauta, joka
tulee poikittaiskuljettimelta, pysihtyy mittausasemalla siksi aikaa,
kunnes mittaus tai md#rittely suoritetaan, mink4 j%lkeen lauta vapau-
tetaan molemmista vasteista ja voi jatkaa siirtymist##n poikkisuunnassa

ketjuilla, jotka kulkevat synkroonisti k¥ytettyjen py&rien 7 ympiri.

Tdrked vaihe laudan k&sittelyssid ennen sahausta on antaa jokaiselle
laudalle asennon mi#ritystd vastaava suuntaus sirm8dj4n suhteen. TimY
suoritetaan laudan levitessY vaakatasolla syBttSasemalla, joka esite-
tyssd ratkaisumallissa midrdytyy kahdesta pitk#nomaisesta suorasta ta-
sosta 11 ja 12, jotka kulkevat vierekk#in ja jotka muodostavat viliinsi
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pAistd padhin systtoasemassa kulkevan raon 13, jonka leveyden tulee
olla huomattavesti pienempi kuin pienimm#n laudan leveyden, joka voi
tulla kysymykseen. lepotaso sijaitsee korkeussuunnassa poikittaiskul~
jettimen ketjujen 4 tason alapuolella, misté syystd lauta, joka tulee
ketjupysrille 7, joite varten voi olla urat 14 lepotason 11 ulcimmasse
reunassa, luovutetaan lepotasolle (ks. kuva 2).

Taudan suuntaus aikaansasdaan parittain toimivien elimien avulla, jotka
1iikkuvat poikkisuunnassa lepotasojen yli raon 13 suuntasn ja giité
poispdin., Kuhunkin tZllaiseen pariin voi sis#dltyd kauko-ohjattu vaste
15, joka on asennettu aukkoon 16 lerpotasossa 12 ja joka on ohjsttavisss
hydraulisen mecottorin 17 avulla, joka tarkoin ohjes vastetta niin, etid
se uloimmasts asemastsan (esitetty yhtenHiselld viivalla kuvasse 2)
voidaan saattae asettumaan kaikkiin haluttuihin kohtiin reon 17 suhieen.
munnetulla tavalla voi sydttsasemassa olla useampia sellaisia vasteita
kunkin sijaitessa vastapddtd vastetta 5 mittausasemalla ja toimien vi-
teistytssd tdmén kanssa, jotta samet vajsareunaosat, jotke mittausase-
malla ovat olleet kosketuksessa vasteisiin 5, tulevat lepaimididn vestei-
ta vasten ja vajaareunan vdiryydestd ja epédtasaiguudestz johtuvat suun-—
tausvirheet vdltetdén,

lMainittuihin yhdessd tysskenteleviin suuntauselimien pereihin sisdltyy
joukko vipuvarsia 18, joita niinikéén voidaeen kauko-ohjata yksilolli-
sesti lepotason alle asennettujen sylinterien 19 avulla. Vipuvarsilla,
joiden yl&apddt voivat liikkua poikittaisissa urissa 2C lepotasossa 11,
on ulompi asento (ks. kuva 2), jossa varret ovat kokonaan sen radan
glapuolells, jota laudat seursavat poikittaisliikkeen aikana lepotasol-
le., Vipuvarret tulevat liikkuessaan sisfinpdiin tdstd asemasta ulottu-
ma=r. lepotason yldpuolelle ja synkronoimella lautojen sydttd ja vipr-
varsien liike, voidaan selvidsti veikuttar laudan takareunaasn givutiais~
voimalla Ps (ks. kuva 3), joka varmistaa, etté lauta siirretdsn perille
ja pidet#ddn paikellasn vastetta 15 vasten. Voi olla sopivas antas vein
yhden vipuvarsiparin, esim., molemplen 13hinnd laudanpiditten sisdpuoclel-
1a olevien varsien olla toiminnassa muiden pysyessi #Hiriasennoissasn.

Vaihtoehtoisessa rakenteessa voi systitesemella olla, kuten on esitetty
pistekatkoviivoin d&rimmidisend vesemmalla kuvassa 1, ylim8&rdiner saria
vipuvarsia 21 sijaiten vastap#étd varsie 18 samella puolella kuin vas-
teet 15 korvaten jalkimmiiset suuntz2amisessa. TE1lldin kytketdsin yhieen

jokeinen vipuvarsi 18 systtosivulla tat& vastapddts olevan lisévarren
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21l kanssa siten, ettd molemmat varret tyoskentelevit yhiessid parine ja
voivat liikkua samsnaikaisesti mutts vastakkaisiin suuntiin yrden ja
saman kayttdsylinterin 19 vaikutuksesta. Molempien vipuvarsien vilissH
oleva lauta saatetaan titen keskeiseen asemasn suorean raon 13 ylEpuo-
lelle. TdtZ vaihtoehtoista suuntausmenetelmsd voidaan kdyttssi esimer-
kiksi leutalaadun ollessa niin heikkoa, ettid tarkempi lsutojen mittauk-
seen tai arviointiin perustuve suuntausmenetelms ei ole perusteltus,
tal jos syntyy vikaa mittaus- tai suuntaus jér jestelmédsssi jne.

Iaudan systtdmiseksi sarmé&jds vasten on olemassa keksinntlle tunnus-
omaisen piirteen muksisesti ket juvdlitys 22, joke kulkee pitkin systta-
asemaa pituussuunnasse ja sijeitsee molemmin puolin pystytasoa, joke
Jakae raon 13 keskelt#d kahtia ja jonka jatkeen oletetaan osuvan sdrmiz-
jén terien 6 keskelle., Vdlitys on esitetyssd reakenteessa jirjestetty
lepotason alle ja sen 1zhinng sErméédjas olevassa piHssd on vetHvH pysri
2%, joka vaakasuoran, runkoon laakeroidun akselin 24 vdlitykselld on
kytketty el esitettyyn kéyttsmoottoriin mukans pySrivin pysrédn 25 ol-
lessa jérjestettynd rungon toiseen pEghén, jossa rako 13 piittyv., Sul-
Jetusse piirissd molempien pysrien ympari kulkee pHHton siirtoketju 2¢,
ensisijaisesti rullaketju, joka on ns. kaksoismallia ja joka tesajaolla
olevissa kohdissa on varustettu pystysuunnassa ulostysntyvills tarttu-
jilla 27 jérjestettynd siten, etteivédt ne estd ketjun kulkua pySrien
p&adlls,

cokainen tarttuja muodostuu, kuten selvi#s kuvista 2 - 5, levystd 282,
Joka voi olla liitetty esim. hitsin avulla kahteen toisilleen vastak-
kain sijaitseviin ulkolenkkeihin 29 ket jussa ja levyst#@ ulkoneva kapea
koroke 30, joka mukavimmin tehd#in karkaistusts terdksestd ja jossa on
pitkittéissuuntaisia uria, jotta aikeansastaisiin hyvd ote laudan pin-
taa vasten,

Lepotasoa ldhinnd oleva vetdvi ket jupari - jota seuraavassa nimitet#in
ket juelimeksi 26dr - kulkee ohjauspalkilla 31, joka ottas p#iosan ti-
lasta ketjupyorien vdlilld ja on koottu taivutusjdykdsts suorasta teris-
profiilista 32, jolla ensisijaisesti on lartikkomainen poikkileikkaus

Ja liukukisko 33, joke ruuviliitoksella t3i vastaavalla on xiinnitetty
palkin lepotasoa vastaan kéddnnettyyn sivuun, Liukukiskolla, joka voi
olla valmistettu diltriinistsi tai muusta kulutusta kestivistd muovima-
teriaalista, jolla on vdhdinen kitka, on ketjun muksan sovitettu poik-
kileikkaus, joka muodostaa vaakatasossa kulkevan te=son 34 ketjun rul-
Lille j» 1315 vasten kulmassa kulkevat sivureuns: 35, Joiden tehtivéni
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on ohjata ketjun lenkkeji sivusuunnassa ja kuten mainitut rulistasot
jatkuvat keskeytymitt#mind ja suoraviivaisesti koko ohjauspalkin 71
pituudella, Tdamdn tulee olla tarkasti suunnattu siten, etté korokke=t
70 tulevat liikkumaan lepotason kanssa yhdensuuntaisessa radagsa, joka
gouras y11d mainittua pystyd keskitasoa.

Chjauspalkki 31 on ripustettu koneenrunkoon kahdella parilla levyjou-
sia 36, jotka lidhtevdt kiinnikkeistd 37 pystyilld profiilin 22 sivuille
ja jotka t3&1t& keikki suuntautuvet yhdensuuntaisina likimain 45° kul-
masse veakatasoa vasten kiinteisiin ripustuspisteisiin 32, Faikissa
kiinnikkeissd ja ripustuspisteissd ovat lehtijouset sijoitetut sellai-
sella tavalla, ettd joustoliike voi tapahtua vain tasoissa, jotka cvat
yhdensuuntaisia pystyn keskitason kanssa. Chjauspalkille ja sen mukana
ket juelimelle 26dr varmistetaan t#114 tavoin liikkuvuus pystysuunnasss

EY

sdilyttden suuntauksen suhteessa lepotasoon ja siiné olevasn rakoon 13

Ohjauspalkin korkeusasemasa kontrolloidaan ohjaussylinterin 39 avulla,

jonke molemmat piddtykappaleet ovat kytketyt profiilin 32 alasivuun tad
xiinte#dsn tukeen 40, jolloin kytkentédpisteet sijaitsevat koneen keski-
tasclla ja ovat siirretyt pitkittdissuunnassa niin, ettd ohjausgsylinte-

rin voimasuuntaus tulee kohtisuorasn lehtijousia vasten.

Ohjaussylinteri, joka sopivasti on paineilmak#yttdinen ollekseen nopes-
liikkeinen, tysskentelee kahta kiinte#dt#d pysdytintd vesten, joista toi-
nen mairittsd ei-aktiivisen aseman ketjuelimeélle, mik& =~sema on se, Jo-
ka esitetdtn kuvassa 1 sekd kuvissa 2 - 4., Ruten selvisti nikyy JjElkim-
miisestd, on t#115in tarttujat 27 pystysuunnassa mddrdtylld etdisyydel-
14 lepotasoista 11, 12, eivitki estd laudan systtséd tai sununteausta syot-
tsasemalla. Toisessa pHiteasemassa, joka saavutetasn tyontdmilld obhjfe-
uspalkkia 31 lepotasos: vasten, tunkeutuvat sitéd vastoin tarrasajat raon
13 ja lepotason lédvitse, jonka esiinsycksyvédt tarraimet leikkaavat pit-
kin pitkdnomsista, suoraviivaista aluetta 41 (ks. kuva £), Mik#ali tHl-
15in lepotasolla on laute pakotetasn se témén takia jatt#m#&n lepotasot
vetovoiman Fdr vaikutuksesta, joka siirtyy ketjuelimen tarrainkorolkkels-
ta 3C. On huomattava, ettd ketjuelin 26dr +4116in on nostettu yidpuolel-
le linjan, joka sivuaz molempien ket jupytrien kehid. Ket juelin tulee
siis systtovaiheen sikeana tdysin kiristettyd ketjupysrien vélissd, mikd
helpottan ohjauste, kun tass ketju ei-sktiivisessa asennossa voi olla
vihemmén kiristeity ja voi alaosallasn riippua jonkin verran 18ys&lld.
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SdrmdAjan sydttd jUEn kuuluv lopuksi jidrjestelmi, jonka tarkoituksena
a ve

\
D]

on ~ikanugenda lautasn sy“ttiascmalla vastaanpitdvi voima., cdrijestel-

C
&

¥

;

mean sisaltyy joukko prstysuvunnassa ohjattavie paininrullia 4e, joidon
ripustaniseksi esimerkiss# kuvassa 1 1dytyy lepotason 12 ulkoreunaste
vlosvyintyvid tukia 43, jotka yldpiistd ovat muotoillut laskereikss
varlincuoras, koneen pysty#d keskitasoa vastean kohtisnorse X“Hintiakseldis
44 varten, THindn ulommassa pHéssi on kytkettyni ohjausleite 4%, kun
tars akselin sisépddstd ldhtee varsi 46, joka kulkee piiasiessa lopo-
tason 1¢ suunnassa ja vuorostaan laakeroinnin vilitykselld, jossa on
vadntdekselin 44 kanssa yhdensuuntainen keski#s, kannattas peininrullss

1

4z, 7dmd on raon 17 keskelld sen ylipuolells ja voildaan ohjausleitieen

avulla seads heilahtamansn pystysvunnassa lenotrsoa vastnen jo siité

ooispiin,

LyGttiaseman poikkisuunnaessa katsottuna tulee paininrullien 42 olla
suunnatut symmetrisesti raon 12 suhiecn je rullien tehollisen pituuden
tulee edelleen olles suurempi kuin rmon laveyden, niin ettd kun rullst
yilhad1ltéphin painetaan lautars vesten systtdasemalla laudan v1dsivn see-
tetnan tasaisesti jakautuven voiman Pm (ks. kuvat 4 ja ) alaiseksi,
joka vaikuttma laudan reunojen suuntaan ja puristaa uran molemmilla si-
viilla olevst laudan alasivun osat lepotasoja 11 ja 12 vasten., ‘hjaus-
laitteen 45 voims s#ilyy, kun lauta suuntauksensa jdlkeen nostetaan vlis
lepotasoilta ket juelimen 26dr vaikutuksesta je sydtetsdiin témén toimesir
sdrméijdin 3, jolloin pmininrullat vierivdt pitkin lsutaa.

wsitetyn sHrm#i jén systtolaitteen toimintatapan selostetnan tissid olet-
taen, ettd lauta, joka on a~rvioitu tai mitattu, tulee poikittaiskulijet-
timelta 2, TH115in ovat paininrullat 42 elkuasennossa systtisasemen v1li-
puolella, kdyttdvd elin 26dr on sen alapuolelle ei-toimivassa essennossa
Ja keikki vipuvarret 18 uloimmissa asemissasn, Kahden vasteen 15 ole-
Tetaan samanaikaisesti asetusmoottorinsa avulla olevan paikoiltettuna
tai matkalla paikoilleen niihin asemiin, jotks on mH#dritetty laudan ar-
vioinnissa tai mittauksessa, jotta halutut sahauslinjat sittemmin to-
teutuisivat.,

wun lauta tdstd syystd liukuu lepotasojen v1li ja siihen takaapiin vai-
kuttavat sivuvoimat PS vipuvarsista, kohtaa laudan etureuns molemnat
vasteet, Teuta sas tH1131in lopullisen suunnatun asentonsa peittHen reron
15 (kuva 3). Sen kautta, ettd lepotason 12 reunaoss 47 viistettynd viet-

181 vastakkeiseen suuntean, estyvv laudan etureunan “arttuminen siihen
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myss jos se sivutettusan lepotason 11 mahdollisesti on lepotason ala-
puolella,

Imininrullaet siirret#En nyt nopeasti alaspdin lautaa vesten, niin ettd
se voimesn Pm vaikutuksesta pysvy suunnatussa asennossasn, kun vialitiio-
misti sen jdlkeen poikkisuunnassa liikkuvat elimet 15 ja 18 palaavatl

sivuille (kuva 4).

Tauta on nyt valmiina systtsliikett# varten sdrméimen suuntaan ja ne
kaksi sahanterid siins, joiden tulee s#Zrm#t# lauta, kuin myds mahd oll3-
sesti ndiden vilissd olevan terdn laudan halkaisemiseksi edellvtetdin
olaven automeattisesti paikoitettuja laskettujen sérmdpintojen sijain~
nista riippuen, kuvissa 5 ja € symbolisoitu leikkuulinjoillas 48, 8yi-
tdelin 26dr’ joke jatkuvasti kulkee ohjauspalkilla 31, kuten nucli 4°©
osoittaa, siirretsdn nyt ylospédin raon 13 lavitse ja saatetasn titen
tarrainten 27 paikallisten kitkaotteitten avulla pitkin suoraviivaists
aluetta 41 (ks. kuva 6) kosketukseen laudan kanssa, jonka plesivu tidl-
15in irtoaa lepotasosta ja sycttidliike kéynnistyy kdyttsvoiman Pdr vai-
xutuksesta. Mukana pysrivien rullien 42 vastaanpit&vé voima P , jots
vastaan vaikuttaa ylospdin suunnattu normealivoima }ﬁrn kdyttselimesti
xdsin (ks. kuva 5) puristae nyt laudan tarttujia vasten, pitdd sen vas-
ka-asennossa ja varmistaa laudalle myds silloin, kun sivuvoimat yritté-
vit kHdntdsd sitd viistoon, tarken suoraviivaisen syctttliikkeen pystvé
xeskitasoa pitkin sdrmadjiin, jolloin lauta tulee sahattue leikkuite

48 pitkin.

7aikki automaattisesti keuko-ohjatut elimet sérmiimen systtslaitteessa
voidaan tunnetulla tavalla tarkistaa sskvenssiohjainlaitteells, icka
saa impulssinsa konejirjestelmédn strategisiin pisteisiin sijoitetuiata
valokennoista, jotka huolehtivet siitéd, ettd eri toiminnot tapahtuvat
keskendsn oikeina ajankohtina, TEllainen impulssi gaedasn, kun lauta
reunan leikkuussa on ertiny®t niin pitkille, ettd se irtoas elimestd 26
ja kuten kuva 1 osoittas., poistuu svottsasemalta 1, TH11”in pslaavat
paininrullat ja kdytittelin toimettomiin asemiinsa, niin ettd svdttiase-
ma on valmiina vastaanottamaan seursavan laudan,

3

ecitettyyn ratkeisumalliin sBrmd&"jcn

[

Keksints ei ole rajoitettu tésséE
systtslaitteesta tai siind esiintvrvEsta tysskentealytavasta, vaan ndith
voidaan muunnella monella tavoir kerrotun keksinndn puitieissa.

kiksi voidean suhieelliner liike k#vttdelimen ja lepoheson vAlillH
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aikaensaada siten, ettd jalkimmHistd lasketasn suunteusmomentin jilkeean,
samanaikaisesti kun paininrullien kosketus lautaza vasten syntry, 7&1-

1din vol kdyttdelin olla kiinted korkeussuunnassa.,

Kgyttoelimen&d voidaan ketjun tilalla kdyttdad laudan suhteen kepeatn
kumista tai vastaavasta valmistettua remmid, joks antas tarpeellisen
kitkaotteen lautae vasten,

Vastaanpainavina elimin#d voidaan paininrullien ssemasta kdyttds vepacs~
ti pydrivillie pysrille jérjestettyd hihnaa, Jonka liikesuunte on yhien-
suuntainen ketjuelimen kanssa ja samalla tavoin kuin on selostettu ai-
kaisemmassa menetelmissi, ohjatasn lautaa vasten ja saatetaan kdyntiin
tdmén vaikutuksesta,

Vaihtoehtoisessa ratkaisumallissa voi systtdaseman syottéavdalld ja vas-
taanpitévdlld elimelld olla kd#nteinen sijoitus, Ket juelimen 1injaoh~
jauksen hoitavat t#115in ohjsuslistat, jotka kdsittévét ket julenkit si-
vultapdin ja alhaaltapdin ja jattdvét tilas tarttujille mutta ket jun
ylédsivulla tulee myds olla liukupintoja hyvén otteen takaamiseksi ket-
juelimelle, Siiniz veakatasossa, jota pitkin lautojen suuntaus tapahtuu,
Jérjestetdén kdznteisessd jérjestelyssd vapaasti pysrivid rullia, jotka
voivat olla joke nostettavissa ylss mainituste tasosta laudan siirtdmi-
seksi ket jukdyttselints vastaan, jolloin t#m# voi olla korkeussuunnas-—
sa kiinted tai ovat asetetut kiinteisiin pisteisiin systtossemalla, mis-
s8 tapauksessa ket jukdyttselin lasketaan alas lautaa vestsan.
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Patenttivaatimukset 67801

1. Tapa vajaareunaisten lautojen kdsittelemiseksi sdrmddjén (3) syot-
tbasemalla (1), jossa laudat sahataan pituussuunnassa siten, etti
saadaan lautoja, joiden suorakulmaisen poikkileikkauksen muodostavat
kaksi suoraa sivua ja kaksi keskend&n yhdensuuntaista reunapintaa,
jotka leikkaavat sivuja kohdissa, jotka on mddritelty vajaareunaiselle
laudalle suoritetussa asemointimidrittelyssid, josta laudat yksitellen
siirretiin poikittain sydttdasemalle (1) ja td@ssid liikkuvien elimien
(15, 18) avulla saatetaan vaakatasossa asettumaan sirmdimen (3) suhteen
sellaiseen suunnattuun asentoon, ettid sahauksessa voidaan aikaansaada
maarityt reunapinta-asemat, minkd jdlkeen kukin lauta sydtetddn pituus-
suunnassa sirmidinti (3) kohden sydttdelimen (30) sen toiselle sivulle

D

kohdistaman kiyttdvoiman avulla vastaanpitdvén voiman vaikuttaessa sen
toiselle sivulle pystysuunnassa pit#en lautaa sydttdliikkeen aikana
mainittua sydttdelintd (30) vasten, tunnettu siitd, etta kavt-
tbvoima (Pgr) siirretiin lautaan mainitun vaakatason pitkittdissuun-
nassa jatkuvasti kulkevasta kdyttdelimesta (264,), joka, kun lauta
siirretddn sydttdasemalle (1) ja saatetaan asettumaan suunnattuun asen-
toonsa, ohittaa laudan vapaasti pitkin pitk&nomaista suoraviivaista
aluetta (41) mainitulla toisella sivulla ja joka, sen jdlkeen kun suun-
nattu asento on saavutettu, saatetaan kosketukseen laudan kanssa pitkin
mainittua aluetta, ja ettd vastaanpitdva voima (Pp) kohdistetaan aina-
kin aluetta (41) vastapiditid olevalle osalle mainitun toisen sivun
levedeystd, jolloin laudalle sydttdvaiheessa taataan suoraviivainenr,

suuntauksen sirmiijdd vasten siilyttdvd tyontdliike.

9. Patenttivaatimuksen 1 mukainen tapa, t u nne t tu siita, ettt
lauta suunnataan sen maatessa lappeellaan kahdella lepotasolla (11,
12), jotka kulkevat rinnakkain sydttdsuunnassa, ettd vastaanpitava
voima (Pp) aikaansaadaan silli tavoin, ettid paininrullat (42) alkuasen-
nostaan lepotasojen ylipuolelta siirret&in alaspain ja saatetaan koske-
tukseen laudan ylisivua vasten niin pian kuin lauta on tullut suunnat-
tuun asentoonsa, mink# jdlkeen paininrullat pitdvat lautaa paikallaan
tissid asennossa puristamalla mainitun alueen (41) molemmilla sivuillia
olevat alasivun osat lepotasoja vasten ja mainitut liikkuvat elimet
(15, 18) menevit sivulle tartunnasta lautaan, ja ettd sen jalkeen kEvt-
tdelin (264,) yhdensuuntaisty$nnélld alhaaltapdin tuodaan yldés lepota-

sojen (11, 12) vilistd, niin ettd lauta paininrullien (42) vaikutusta
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vastaan nostetaan ylds lepotasoista ja saatetaan liikkeeseen niiden
suhteen, mink& jidlkeen sitten, kun lauta on viety sdrmdaadjaan, painin-
rullat ja kdyttdelin palaavat yldspidin ja alaspdin, niin etti seuraava

lauta voidaan siirtii lepotasoille.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen tapa, tunnettusiiti,
ettd kdyttdelin (26 3,) kulkee vaakasuorassa suoraviivaisessa ohjauk-
sessa (31), joka estdid liikkeen sivusuunnassa, ja etti se kuljettaa
lautaa mukanaan paikoittaisella tartunnalla mainitun alueen (41)

pitkittdissuunnassa erillisiin pintaelementteihin (27 kuvassa 6).

4. Patenttivaatimuksen 2 mukainen tapa, tunnettau siitid, etti
lauta siirretddn suunnattuun asentoonsa tydntimilli sit3 lepotasoilla
(11, 12) laudan takareunaan vaikuttavien vipuvarsien (18) avulla,
kunnes laudan etureuna tulee kosketukseen vasteita (15) vasten, jotka
tunnetulla tavalla m3dr&dvat suunnatun asennon, ja ett3 vipuvarret

palautuvat paininrullien (42) ottaessa kosketuksen lautaan.

5. Laite vajaareunaisten lautojen kidsittelemiseksi sarmddjadn (3) syodt-
tdasemalla, johon vajaareunaiset laudat siirretiin vksitellen poikit-
taissuunnassa ja jossa laitteeseen kuuluu liikkuvat suuntauselimet (15,
18) jokaisen laudan suuntaamiseksi sydttdasemassa (1) sArmAimeen (3)
ndhden asentoon, joka sirmiyksessd antaa laudalle suorakaiteenmuotoisen
poikkileikkauksen, ja laitteet (30, 42) lautojen sydttadmiseksi pituus-~
suunnassa sdrmdinta {(3) kohti, tunne* tu siiti, etta laudan-
syottdd varten on ensisijaisesti ketjun muotoinen kdayttdelin (26dr)'
joka ulottuu vaakatasoa pitkin sydttdaseman (1) pdastd padhan ja on
jédrjestetty lautoja sirmittdessi suorittamaan keskeytyksetdntd suora-
viivaista kdyttdliikettd sydttSaseman pituussuunnassa sarmddjaa (3)
kohti, ettd on jirjestetty ohjauselimet mzinitun vaakatason suhteen
poikittain suunnatun suhteellisen liikkeen aikaansaamiseksi kdyttoeli-
men ja sydttB8asemaan sisidnsyStetyn ja siinid suunnatun laudan vilille
kdyttSelimen saattamiseksi kosketukseen laudan kanssa laudan toisen si-
vun pitk&nomaista suoraviivaista vydhykettd (41) pitkin ja ettd paine-
elimet (42) on jirjestetty vaikuttamaan laudan toista sivua vastaan
pitkin ainakin mainittua vydhykettd vastapiiti olevaa laudan leveyden
osaa.
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6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen laite, t unnet tu siitd, ettd
sybttSasema (1) k¥sitt¥¥8 kaksi vaakatasossa olevaa lepotasoa, jotka
kulkevat rinnakkain sy®tt&suunnassa keskin#isell¥ etdisyydelld, joka
on huomattavasti pienempi kuin pienin laudanleveys, joka voi tulla
kyseeseen, mutta suurempi kuin mainitun alueen (41) leveys, ja ettd
vaakatason alapuolella mainitun alueen alapuolella on ketjuvaihteisto
(22), johon kuuluu k¥ytt#vd pySrd (23) siin¥ p#4ssi sydttbasemaa, joka
on 13hinn3 sHrmi#%j44 (3), kHdytetty py®r# (25) toisessa pédHdssid ja tar-
rainketju (26), joka suljettuna pystyn# kieppin# kulkee pydrien ympdri
ja jonka ylempi osa, joka muodostaa mainitun k#ytt8elimen (264,), ei-
toimivassa asemassa sijaitsee py®rien (23, 25) ylempien kehdosien kor-
keudella, kun se toimivassa asemassa pidet##n yl¥snostettuna ja kiris-

tettynd pyBrien vilisess¥ tilassa olevan ohjattavan elimen (31) avulla,

7. Patenttivaatimuksen 5 tai 6 mukainen laite, t unne t t u siitd,
ettd kdytt8laite (264,) on jérjestetty vierim#¥n pitkitt&#issuunnassa

yhten4isell¥, mainitun aluen kanssa yhdensuuntaisena kulkevalla suoral-
la kiskolla (38), joka reunojensa (35) avulla ohjaa kd#ytt&elintd sivu-

suunnassae.

8. Patenttivaatimuksen 6 mukainen laite, t unne t tu siitd,
ett¥ sydttSasema (1) laudan sis¥8nvientid ja suuntausta varten on
varustettu lepotasojen poikittaisiin hahloihin sijoitetuilla, alu-
etta (41) vasten ja siit¥ poispfin ohjattavilla elimill¥, joista
toinen elin kummassakin parissa on muotoiltu vipuvarreksi (18), joka
uloimmasta asemasta voi k44#nty3d sis¥#8npdin (kuva 2) mahdollistaen
laudan liikkumisen ulkoap#in lepotasolle painamalla lautaa takareu-
nasta, kun taas toinen elin kummassakin parissa muodostuu vasteesta
(15), joka vaikuttaa laudan etureunaan mi#r#ten tunnetulla tavalla
suunnatun asennon, tai vaihtoehtoisesti vipuvarresta (21), joka on
kytketty ensiksi mainittuun vipuvarteen (18) siten, ettd sitd voidaan

ohjata yhdessi t3m#n kanssa mutta vastakkaisessa suunnassa.

9. Patenttivaatimuksen 6 mukainen laite, t unne t t u siiti,
ettd se lepotaso (12), jonka lauta saavuttaa viimeksi sitd sydttd-
asemalle siirrettiessi, on aluetta (41) 14hinn¥ olevalta osaltaan
vaakatasosta alaspdin viett&v¥, jottei kyseinen lepotaso estd lau-
dan siirt3misti suunnattuun asentoon silloinkaan, kun laudan etu-

reuna aluetta ohitettaessa on vaakatason alapuolella.
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Patentkrav 6 7 8 O 1

1. s4tt att hantera vankantade br¥dor i en inmatningsstation (1) till
ett kantverk (3), dir br#ddorna skall sdgas i l#ngdled s8 att man far
brddor med rektanguldrt tvdrsnitt bildat av tvd plana sidor och tvé
inb6rdes parallella kantytor, vilka sk#ra sidorna i ldgen som bestimts
genom en p& den vankantade br#dan gjord positionsbestdmning, varvid
brddorna en och en f8rflyttas i tv3rled till inmatnintsstationen (1)
och medelst i denna r8rliga organ (15, 18) bringas att i ett horison-
talplan intaga ett relativt kantverket (3) s8 inriktat l#ge att de
bestdmda kantytl&gena kunna erh8llas vid s&gningen, varefter br#dan
matas i ldngdled mot kantverket (3) genom att pd8 sin ena sida plverkas
av drivkraft fr&n matningsorgan (30), medan den p& sin andra sida
pdverkas av moth&llande kraft som verkar i vertikalled och som under
matningsr8relsen hdller bridan mot n¥mnda matningsorgan, k 8 n n e -
t ecknat ddrav, att drivkraften (Pq4,) Overfdres till brddan

fr&n ett kontinuerligt, lings med n#mnda horisontalplan l8pande driv-
organ (264,) som, medan br&ddan inf8res i inmatninsstationen (1) och
bringas intaga sitt inriktade l¥ge, passerar fritt frdn br#dan utefter
en ldngsmal linj¥%r zon (41) av n¥mnda ena sida och som, sedan det in-
riktade l¥get intagits, bringas i kontakt med br#dan l&ngs n#mnda zon,
och att den mothdllande kraften (P,) appliceras utefter &tminstone den
mitt emot zonen (41) beldgna delen av bredden av n¥mnda andra sida,
varigenom br#ddan vid inmatningen tillfSrs#kras en linjir fBrskjut-

ningrrelse med bibeh&llande av inriktningen mot kantverket.

2. satt enligt patentkravet 1, k 8 nnetecknat dirav, att
brddan inriktas liggande pd tvenne upplag (11, 12) som f8rl8pa jHmsides
i matningsriktningen, att den mothdllande kraften (Pp) &stadkommes pé&
s& sdtt att tryckrullar (42) fr&n ett begynnelselige ovanf8r upplagen
f8ras ned&t och ans¥ttas mot br¥dans ovansida s& snart br#dan intagit
sitt inriktade l4ge, varefter br#dan av tryckrullarna kvarhdlles i
detta ldge genom at med sina pd ®mse sidor om n¥mnda zon (41) beligna
delar av undersidan kl&mmas mot upplagen, varvid n#mnda r#rliga organ
(15, 18) g& &t sidan ur ingrepp med br#dan, och att direfter drivorga-
net (263y) genom parallellf8rskjutning underifrdn f8res upp mellan
upplagen (11, 12) s att br#dan, mot verkan av tryckrullarna (42),
lyftes upp fr&n upplagen och s4ttes i r8relse relativt dessa, varvid

sedan brddan inf8rts i kantverket tryckrullar och drivorgan &tergd
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uppat resp ned&t si att nistfdljande brdda kan infdras pd upplagen.

3. Sitt enligt patentkravet 1 eller 2, kdnnetecknat
dédrav, att drivorganet (264,) 18per pd en horisontell r&tlinjig
styrning (31), som hindrar rdrelse i sidled, och att det medbringar
bridan genom lokalt ingrepp mot i lingdled &tskilda ytelement (27

i fig 6) inom ndmnda zon (41}.

4. Sitt enligt patentkravet 2, k & nnetecknat dirav, att
bridan fdres till sitt inriktade lige genom att med hjdlp av svadng-
armar (18) verkande mot bridans bakre kant fdérskjutas pad upplagen (11,
12) tills bridans framre kant kommer i anliggning mot anslag (15),

som p& kidnt sitt bestimma det inriktade liget, vilka svdngarmar

d4tergd vid tryckrullarnas (42) ansdttning mot braddan.

5. Anordning f&r att hantera vankantade br&dor vid en inmatningsstation
(1) till ett kantverk (3) till vilken vankantade br&dor en och en for-
flyttas i tvdrled, vilken anordning innefattar rérliga inriktningsorgan
(15, 18) fér att rikta in varje brdda i inmatningsstationen (1) i ett
lige relativt kantverket (3) som vid kantskrédningen ger bréddan ett rek-
tangulirt tvarsnitt, och organ (30, 42) for att inmata brddorna i lang-
dled mot kantverket, k i nnet ec knad dirav, att fér bréddinmat-
ningeﬁ finnes ett drivorgan (264,), féretridesvis i form av en kedja,
som stricker sig lings ett horisontalplan fr&n &dnde till &nde av inmat-
ningsstationen (1) och #r anordnat att, d4 brador skall kantskdras,
utfdra en obruten linjir drivrdrelse l&ngs inmatningsstationen i
riktning mot kantverket (3), och att mandverorgan &r anordnade att
&stadkomma en tvirs mot ndmnda horisontalplan riktad relativrérelse
mellan drivorganet och en till inmatningsstationen inférd och i denna
inriktad brida fdr att bringa drivorganet i kontakt med br&dan utmed en
lidngsmal linjir zon (41) av br#dans ena sida, och att tryckorgan (42)
3r anordnade att verka mot briddans andra sida utefter &tminstone den
mitt emot den nimnda zonen beligna delen av brddans bredd.

6. Anordning enligt patentkravet 5, k @ nnetecknad dérav,
att inmatningsstationen (1) omfattar tvenne i horisontalplanet
beligna upplag, som fdrlépa jimsides i matningsriktningen pd ett
inbdrdes avstidnd som dr avsevidrt mindre 3n den minsta brddbredd, som
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skall kunna f8rekomma, men stS8rre #n bredden av ndmnda zon (41), och
att pd8 undersidan om horisontalplanet, mitt under n#mdna zon finns
en kedjetransmission (22) med ett drivande hjul (23) bel¥get i den
dnde av matningsstationen som befinner sig ndrmast kantverket (3),
ett medroterande hjul (25) bel&get i den andra %nden och en med-
bringarkedja (26) som i en sluten vertikal slinga strécker sig kring
hjulen och vars ®vre part, som bildar det n&mnda drivorganet (254y),
1 det inaktiva l¥get befinner siqg i h8jd med hjulens (23, 25) 8vre
periferidelar medan den i det aktiva ldget hdlles upplyft och
strdckt av ett i utrymmet mellan hjulen beliget m¥n&verbart organ
(31).

7. Anordning enligt patentkravet 5 eller 6, k 84 nnetecknad
ddrav, att drivorganet (265,) &r inr#ttat att rulla p& en i ldngdled
obruten, parallellt med n4mnda zon gdende rak skena (38), som

medelst sina kanter (35) styr drivorganet i sidled.

8. Anordning enligt patentkravet 6, k S nnetecknad ddrav,
att inmatningsstationen (1) f8r br#dans inf&rande och inriktning har
parvis i tvdrg&ende urtag i upplagen insatta, mot och fr&n zonen
(41) man8vrerbara organ, av vilka det ena organet 1 vardera paret 4r
utbildat till en svingarm (18), som fr&n en yttre position (fig 1)
tilldtande att br4dan utifr&n r&r sig in pd upplagen kan sv#nga in&t
i riktning mot zonen, varvid den anligger mot brXdans bakre kant,
medan det andra organet i vardera paret utgSres av ett anslag (15),
som verkar mot brddans fr&mre kant f&r att p& ki#nt sitt bestZmma det
inriktade l¥get, alternativt en svingarm (21) som 34r kopplad till
f8rstndmnda svingarm (18) s& att den kan man8vreras tillsammans med

denna men i motsatt riktning.

9. Anordning enligt patentkravet 6, k 8 nne teckn ad ddrav,
att det upplag (12), som sist nd8s av br#ddan vid dess infSrande i
inmatningsstationen, 3r i sin n4rmast zonen (41) beldgna del lutande
neddt frdn horisontalplanet f&r att bridan ej skall hindras av det
ndmnda upplaget att f8ras till det inriktade l¥get 3ven om bridans
frémre kant vid zonens passerande blir bel#gen under horisontal-
planet.

Viitejulkaisuja-Anf8rda publikationer
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FIG.6
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