PL 443183 A1

(19)

(12)

(21)

) S

PATENTOWY

' RZECZYPOSPOLITE)J
POLSKIEJ

a1 PL 443183 A1

Opis zgloszeniowy wynalazku

(z daty zgltoszenia)

Numer zgtoszenia: 443183

(51) MKP:

(22) Data zgloszenia: 2022.12.19 B29C 65/78  (2006.01)
(43) Data publikacji 0 zgtoszeniu: 2024.06.24 BUP 26/2024 B65G 47/22  (2006.01)
B65G 47/24  (2006.01)
GO1L 1/00 (2006.01)
GO1L 5/00 (2006.01)
A47G 21/18  (2006.01)
(71) Zgtaszajacy: (72) Tworca(-y):

INTERNATIONAL TOBACCO MACHINERY
POLAND SPOLKA Z OGRANICZONA
ODPOWIEDZIALNOSCIA, Radom, PL

RADOSLAW OWCZAREK, Radom, PL

(74) Petnomocnik:
rzecz. pat. Jarostaw Markieta, Warszawa, PL

(54)

(57)

Tytutk:

Sposob i urzadzenie do sktadania stomek teleskopowych

Skrot opisu:

Przedmiotem zgtoszenia jest urzadzenie do
sktadania stomek teleskopowych (40) prze-
mystu spozywczego ztozonych z rurek, za-
wierajgce: transporter (4) wyposazony w gniaz-
da (5, 6) przystosowane do transportowania
rurek wewnetrznych oraz rurek zewnetrznych
poprzecznie do kierunku transportu, przy czym
rurki transportowane sg parami w gniazdach (5,
6), a rurki wewnetrzne sg wzdluznie wy-
osiowane z zewnetrznymi rurkami, element
przemieszczajacy (13) przystosowany do zmia-
ny wzajemnego potozenia rurek tak, aby rurka
wewnetrzna znajdowata sie czesciowo w rurce
zewnetrznej. Urzadzenie charakteryzuje sie
tym, Zze zaopatrzone jest w czujnik pomiaru sity
nacisku przystosowany do pomiaru sity nacisku,
w kierunku osiowym, powstajgcej podczas
przemieszczania wzdiuznego co najmniej jednej
z rurek. Przedmiotem zgtoszenia jest rowniez
sposob skfadania stomek teleskopowych.
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SPOSOB | URZADZENIE DO SKLADANIA StOMEK TELESKOPOWYCH

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie oraz sposob i urzagdzenie do sktadania stomek teleskopowych do
picia.

Wynalazek dotyczy sprawdzania parametréw jakosciowych stomek do picia hapojow, w szczegdlnosci,
jakoéci wykonania potaczenia rurki wewnetrznej z rurkg zewnetrzna oraz szczelnosci stomki.

W przemysle spozywczym do picia roéznego rodzaju hapojow stosowane sg rurki, ktore zazwyczaj wykonane
sq z tworzywa sztucznego lub z materiatu biodegradowalnego przyktadowo takiego jak papier. Rurki
dwuczesciowe, tak zwane teleskopowe, posiadajg zazwyczaj w swojej budowie zamek taczacy dwie czesci
tak, aby po wsunieciu jednej czesci w druga, mozna byto spozywaé nap¢j ztozong juz rurkg bez obawy, ze
potgczenie bedzie nieszczelne. Potgczenie takie umoZliwia zsuniecie rurki przyktadowo przed
zapakowaniem stomki w folie i dotaczenie do napoju. Przed spozyciem napoju stomka zostaje wyjeta z folii
i rozsunieta do jej maksymalnej dtugosci.

W stanie techniki znane sg teleskopowe rurki do picia oraz maszyny do ich wytwarzania.

Z dokumentu EP 4000474A1 znana jest teleskopowa stomka do picia zaopatrzona w rurke zewnetrzng oraz
rurke wewnetrzna, Stomka posiada zamek, ktéry umozliwia sktadanie stomki teleskopowej poprzez
wsuwanie wewnetrznej rurki do rurki zewnetrznej utrzymujac przy tym szczelnodé. Szczelnos¢ oraz
prawidtowe dziatanie stomki teleskopowej zapewnia zamek w postaci przettoczeh na wewnetrznegj
powierzchni rurki zewnetrznej oraz na zewnetrznej powierzchni rurki wewnetrznej.

Publikacja EP 3903649A1 ujawnia urzadzenie do sktadania stomki teleskopowej z dwoéch rurek,
wewnetrznej o mniejszej $rednicy oraz zewnetrznej o wigkszej $rednicy. Rurki transportowane sg
poprzecznie do kierunku transportu w rowkach usytuowanych na zewnetrznej powierzchni bebna
transporterowego. Za pomocg obrotowego elementu w postaci rolki, rurki przemieszczane sg wzdtuznie w
rowkach tak, ze rurka o mniejszej $rednicy wchodzi w rurke o wigkszej srednicy.

W publikacji EP 0172395 pokazana zostata maszyna oraz sposéb sktadania stomki teleskopowej na
transporterze bgbnowym, na, ktéry podawane sg stomki o wiekszej $rednicy z jednego zasobnika oraz
stomki o mniejszej $rednicy z drugiego zasobnika. Nastepnie przy pomocy popychaczy obie stomki sg
zsuwane w kierunku do siebie, az stomka o mniejszej srednicy zostanie umieszczona wewnatrz stomki o
wiekszej $rednicy w odpowiedniej pozycji.
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Znane sg réwniez ze stanu techniki sposoby pomiaru elementéw geometrii rurki, takich jak $rednica
zewnetrzna, czy wysokosce i gleboko$¢ przettoczen znajdujacych sie na rurce.

Zadne z powyzszych wynalazkéw nie pokazuje jak kontrolowaé jakoéé wykonanego potgczenia czy
szczelno$¢ stomki.

Istotg wynalazku jest urzadzenie do sktadania stomek teleskopowych przemystu spozywczego ztozonych z
rurek, zawierajgce: transporter wyposazony w gniazda przystosowane do fransportowania rurek
wewnetrznych oraz rurek zewnetrznych poprzecznie do kierunku transportu. Rurki transportowane sg
parami w gniazdach, a rurki wewnetrzne sg wzdtuznie wyosiowane z zewnetrznymi rurkami. Ponadto
urzadzenie zawiera element przemieszczajacy przystosowany do zmiany wzajemnego potoZenia rurek tak,
aby rurka wewnetrzna znajdowata sie czesciowo w rurce zewnetrznej. Urzadzenie wedtug wynalazku
charakteryzuje sie tym, Ze zaopatrzone jest w czujnik pomiaru sity nacisku przystosowany do pomiaru sity
nacisku, w kierunku osiowym, powstajacej podczas przemieszczania wzdtuznego co najmniej jednej z rurek.

Korzystnie urzadzenie wedtug wynalazku charakteryzuje sig tym, Ze na koncu gniazda (6), od strony rurki
(B) zewnetrznej znajduje sie element oporowy (17) przystosowany do blokowania ruchu wzdtuznego
zewnetrznej rurki (B).

Korzystnie urzadzenie wediug wynalazku charakteryzuje si¢ tym, ze na koncu gniazda, od strony rurki
wewnetrznej znajduje sie element oporowy (przystosowany do blokowania ruchu wzdtuznego wewnetrznej
rurki.

Korzystnie urzadzenie wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, ze czujnik usytuowany jest w obszarze
elementu oporowego od strony gniazda.

Korzystnie urzadzenie wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, Ze czujnik usytuowany jest na elemencie
przemieszczajacym rurke.

Korzystnie urzgdzenie wedlug wynalazku charakteryzuje sie tym, Ze czujnik jest czujnikiem
tensometrycznym, matrycg pomiarowa, przetwornikiem sity lub innym urzadzeniem pomiaru sity.

Korzystnie urzadzenie wedtug wynalazku charakteryzuje sig tym, Ze posiada sterownik poréwnujgcy odczyt
wartosci z czujnika, z co hajmniej jedng wartoscig hominalna,

Korzystnie urzadzenie wedlug wynalazku charakteryzuje sie tym, Ze posiada jednostke odrzucajgcy
przystosowang do odrzucania wadliwych stomek teleskopowych na zewnatrz transportera.

Korzystnie urzadzenie wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, ze jednostka odrzucajgcg odrzuca
wadliwe stomki teleskopowe po sygnale ze sterownika.

Korzystnie urzadzenie wedtug wynalazku charakteryzuje sig tym, Zze sygnat ze sterownika jest
przekazywany do zespotu formujacego w celu regulacii iflub kontroli parametréw jakosciowych przettoczen
narurce.

Ponadto istotg wynalazku jest sposob sktadania stomek teleksowych przemystu spozywczego zawierajacy
kroki, w ktorych: transportuje sie rurki wewnetrzne oraz rurki zewnetrzne parami w gniazdach transportera
poprzecznie do kierunku transportu, przy czym rurki zewnetrzne sg wzdiuznie wyosiowane ze rurkami
wewnetrznymi. Ponadto przemieszcza sig poosiowo w gniezdzie, co najmniej jedng rurke zmieniajac
wzajemne potozenie rurek przy pomocy elementu przemieszczjacego tak, aby rurka wewnetrzna
znajdowata sie czesciowo w rurce zewngtrznej. Sposob wedtug wynalazku charakteryzuje sig tym, ze
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podczas przemieszczania wzdtuznego, co hajmniej jednej z rurek mierzy sie site nacisku w kierunku
osiowym, co najmniej jednej rurki na czujnik.

Korzystnie sposéb wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, ze pomiar sity odbywa si¢ w sposob ciggly.

Korzystnie sposob wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, ze poréwnuje si¢ otrzymany wynik pomiaru
sity nacisku, z co najmniej jedng wartoécig nominalng w sterowniku.

Korzystnie sposob wedtug wynalazku charakteryzuje sig tym, ze ponadto obejmuije krok, w ktérym odrzuca
sig wadliwe stomki z transportera przy pomocy jednostki odrzucajacej po sygnale ze sterownika/

Korzystnie sposob wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, Ze przekazuje sie sygnat ze sterownika do
zespolu formujacego w celu regulacii iflub kontroli parametréw jakosciowych przettoczen na rurkach.

Korzystnie sposdb wedlug wynalazku charakteryzuje sie tym, Ze pomiar sity nacisku rurki na czujnik realizuje
sig za pomocg tensometru pomiarowego, a krawedz czotowa rurki opiera sie o tensometr pomiarowy.

Zaletg wynalazku jest tatwy sposob kontroli jakosci parametrow fizycznych stomki teleskopowej
sktadajacych sie na jakos¢ potaczenia teleskopowego, w szczegélnosci srednicy rurek oraz wysokosci i
gtebokosci przettoczen znajdujacych sie na rurkach poprzez pomiar sity potrzebnej na pokonanie oporéw
powstatych podczas zsuwania czy rozsuwania stomki. Ponadto dzieki opisanemu urzadzeniu mozliwe jest
wykonanie pomiaru podczas procesu sktadania stomek w czasie rzeczywistym i na podstawie zmierzonych
wartosci przeprowadzenie szybkiej korekty ustawien maszyny o ile takie sg wymagane. Kolejng zaletg
wynalazku jest mozliwos¢ sprawdzenia szczelnoéci zamka stomki teleskopowej bez koniecznosci jej
niszczenia.

Przedmiot wynalazku zostat blizej przedstawiony w korzystnym przyktadzie wykonania na rysunku, na
ktorym:

Fig. 1  przedstawia urzadzenie do sktadania rurek teleskopowych w widoku z boku;

Fig. 2 przedstawia urzadzenie do skitadania rurek teleskopowych w widoku z géry;

Fig. 3 przedstawia urzadzenie do sktadania rurek teleskopowych w widoku od spodu w
pierwszym przyktadzie wykonania;

Fig. 4 przedstawia urzadzenie do sktadania rurek teleskopowych w widoku od spodu w drugim
przyktadzie wykonania;

Fig. 5 przedstawia urzadzenie do sktadania rurek teleskopowych w widoku od spodu w kolejnym
przyktadzie wykonania;

Fig. 6  przedstawia proces przemieszczania rurki w gniezdzie za pomoca rolki.;
Fig. 7 przedstawia proces przemieszczania rurki w gniezdzie za pomoca rolki w koncowej fazie;

Fig. 8 przedstawia proces przemieszczania rurki w gniezdzie za pomocg popychaczy w
pierwszej pozydji;

Fig. 9 przedstawia proces przemieszczania rurki w gniezdzie za pomocg popychaczy w drugiej
pozycj;

Fig. 10 przedstawia wykres przebiegu sity nacisku rurki na czujnik w kierunku osiowym;

Fig. 11 przedstawia rurki przed ztozeniem w widoku w przekroju poprzecznym;
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Fig. 12 przedstawia proces sktadania stomki teleskopowej w pierwszym etapie;
Fig. 13 przedstawia proces sktadania stomki teleskopowej w drugim etapie;
Fig. 14 przedstawia proces sktadania stomki teleskopowej w kolejnym etapie;
Fig. 15 przedstawia proces sktadania stomki teleskopowej w kolejnym etapie;
Fig. 16 przedstawia proces sktadania stomki teleskopowej w kolejnym etapie;
Fig. 17 przedstawia proces sktadania stomki teleskopowej w kolejnym etapie ;
Fig. 18 przedstawia proces sktadania stomki teleskopowej w kolejnym etapie;

Fig. 19 przedstawia proces sktadania stomki teleskopowej w ostatnim etapie.

Na fig. 1 zostato przedstawione urzadzenie 1 do sktadania stomek teleskopowych 40 w widoku z boku.
Urzadzenie zawiera zasobnik 2, 3 przeznaczony do zasilania rurkami typu A i B, przy czym rurki A sg
zasadniczo dluzsze i posiadajg zewnetrzng $rednice mniejszg od wewnetrznej $rednicy rurek typu B.
Ponadto jeden z korcow rurki A moze by¢ Sciety pod katem, najlepiej ostrym. W tym przyktadzie wykonania
przedstawiony zostat transporter bebnowy 4 posiadajacy na swojej zewnetrznej powierzchni obwodowej
gniazda 5, 6. Mozliwy jest taki przyktad wykonania, w ktérym wykorzystany bedzie transporter tasmowy lub
tancuchowy z gniazdami umieszczonymi na powierzchni roboczej przenoszacymi pojedynczo, rownolegle
wzgledem siebie, jedna za drugq wzdtuznie wyosiowane pary rurek Ai B.

Zasobniki 2i 3 umieszczone sg nad transporterem 4, stycznie do jego powierzchni roboczej tak, ze podczas
obrotu transportera 4 z zasobnikéw 2 i 3 podbierane sq rurki A i B w gniazda 5, 6. Rurka A umieszczona w
gniezdzie 5 koncem Scietym skierowana jest w kierunki wyosiowanej z nig wzdtuznie rurki B umieszczonej
w sgsiadujgcym gniezdzie 6, przy czym rurki transportowane sg parami, poprzecznie do kierunku transportu.

Nastepnie podczas obrotu transportera 4 w kierunku oznaczonym strzatkg R rurki A i B zostajg rozsuniete
w kierunku krawedzi bocznych transportera 4 przy pomocy zespotu osadzajacego 18, gdzie zostajg
osadzone na trzpieniach 9, 10 formujgcych zamek stomki teleskopowej 40, co zostalo doktadniej pokazane
na kolejnych figurach.

Po uformowaniu struktury zamka blokujgcego na koncach rurek A i B zostajg one zsuniete z trzpienia 9, 10
i przemieszczone przy pomocy elementu przemieszczajacego 13 tak, ze rurka A czesciowo jest wsunigta w
rurke B. Tak utworzone stomki teleskopowe 40 zostajg przekazane do urzgdzenia odbierajgcego 41, ktorym
przyktadowo moze by¢ transporter przekazujacy stomki teleskopowe 40 do pakowaczki.

Na fig. 2 pokazane zostalo urzadzenie do sktadania stomek teleskopowych 40 wedlug wynalazku w
pierwszym przyktadzie wykonania w widoku z gory. Rurki A i B zostajg podebrane odpowiednio z
zasobnikow 2 i 3 do gniazd 5 i 6 usytuowanych na powierzchni roboczej transportera 4. Podebranie rurek z
zasobnika moze by¢ wspomagane podcisnieniem doprowadzonym do gniazd 5 i 6, ktére bedzie
dezaktywowane w obszarze dziatania zespotu osadzajgcego 18. Zespdt osadzajgcy 18 w tym przyktadzie
wykonania sktada sie z dwéch rolek 19 i 20, ktére usytuowane sg stycznie do powierzchni obwodowej
transportera 4 w taki sposdb, Zze powierzchnie robocze rolek pozostajg w kontakcie z rurkami znajdujacymi
sig w gniazdach 5, 6. MoZliwy jest rowniez taki przyktad wykonania, w ktoérym zespét osadzajacy 18 bedzie
miat postaé tadm, co najmniej czeéciowo opasajacych obwdd transportera 4 i pozostajacych w kontakcie z
transportowanymi rurkami A i B.
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Mozliwy jest réwniez przyktad wykonania, w ktérym do rurek A, B transportowanych na transporterze 4
dosuwane sg trzpienie formujgce 9, 10 wraz z zespotem formujgcym 7, 8.

W tym przyktadzie wykonania rolki 19 i 20 usytuowane sg zasadniczo prostopadle do osi X transportera 4 i
transportowanych rurek A, B. Mozliwy jest rowniez taki przyktad wykonania, w ktorym rolki 19, 20
usytuowane bedg pod katem do osi X transportera 4.

Kazda z rolek 191 20 posiada wtasny naped (niepokazany na rysunku), ktory wprowadza rolki 19, 20 w ruch
obrotowy, przy czym rolka 19 wykonuje ruch obrotowy powodujacy przemieszczanie sie rurki A w kierunku
pierwszego elementu oporowego 16, a rolka 20 wykonuje ruch obrotowy powodujacy przemieszczanie sig
rurki B w kierunku drugiego elementu oporowego 17. Rolki 19 i 20 wykonujac ruch obrotowy powodujg
wprowadzenie w ruch poosiowy rurek A i B w kierunku kotnierzy 16 i 17. Ponadto w tym samym czasie
transporter 4 wykonuje ruch obrotowy w kierunku R, co powoduje, ze rurki A i B w czasie wykonywania
ruchu poosiowego wymuszonego obrotem rolek 19 i 20 wykonujg dodatkowo ruch obrotowy, co zostato
pokazane na fig. 2. Ruch obrotowy rolek 19 i 20 jest regulowany, co pozwala na precyzyjne przesuwanie
rurek A i B w gniazdach transportera 4 tak, aby rurki A, B byly prawidtowo osadzone na trzpieniach
formujacych 9, 10 w momencie wyjscia spod obszaru kontaktu zespotu osadzajacego 18.

Urzadzenie 1 ponadto moze by¢ wyposazone w czujniki 31 sprawdzajace obecno$¢ rurki na trzpieniach
formujacych 9, 10. Ma to na celu wyeliminowanie takiej sytuacji, gdzie rurka nie zostanie osadzona nha
trzpien formujgcy lub zostanie osadzona nieprawidtowo, przykladowo nie bedzie dosunigta do elementu
oporowego 16, 17 co spowoduje wykonanie struktury zamka w nieodpowiednim miejscu na rurce. W
przypadku wykrycia nieobecnosci rurki lub jej nieprawidtowego osadzenia na trzpieniu, czujniki 31 wysytajg
sygnat do sterownika 34, ktéry to zatrzymuje prace urzadzenia 1.

Ruch obrotowy i poosiowy rurek A i B w gniazdach 516 odbywa sig podczas kontaktu rolek 19120 z rurkami
wwyniku tarcia pomiedzy powierzchnia rolek oraz powierzchnig rurek. Rurki zostajg w ten sposéb osadzone
na trzpieniach formujacych 9, 10 ktére to formujg strukturg zamka blokujacego. Trzpienie formujace 9, 10
umieszczone sg w obszarze elementu oporowego 16 i 17 transportera 4 w taki sposob, Ze ich 0s wzdtuzna
wyosiowana jest z osig wzdtuzng gniazd 5 i 6. Ponadto kazdy trzpien formujacy 9, 10 moze byé
wprowadzany w ruch obrotowy przy pomocy zespolu napedzajgcego niepokazanego na rysunku. Po
osadzeniu rurek A, B na trzpieniach formujacych 9, 10 rurki poddawane sg dziataniu zespotow formujacych
7,8.

Po osadzeniu rurki B na trzpieniu formujacym 10 zostaje ona docisnigta od zewnetrznej strony rolkg
formujacg 12 do trzpienia 10. Na zewnetrznej powierzchni obwodowej rolki formujacej 12, ktéra to dociska
rurke B do trzpienia formujacego 10 umieszczony jest, co najmniej jeden karb 23. Korzystnym rozwigzaniem
sg dwa karby 23. Podczas dociskania rolka formujgca 12 wprowadzona zostaje w ruch obrotowy przy
pomocy hapedu, natomiast w przeciwnym kierunku do obrotu rolki 12 moze obraca¢ sie trzpien formujacy
10 zasilany napedem (niepokazanym na rys.). Na zewnetrznej powierzchni obwodowej trzpienia
formujgcego 10 usytuowany jest co najmniej jeden rowek 24. Rolka formujgca 12 jest tak ustawiona
wzgledem trzpienia 10, ze karb 23 wciska miejscowo rurke B w rowek 24 trzpienia formujgcego 10
wykonujae tym samym przettoczenie 28 na rurce B w kierunku jej wewnetrznej powierzchni, co zostato
doktadniej pokazane na dalszych figurach. Korzystnym rozwigzaniem jest umieszczenie na powierzchni
obwodowej trzpienia formujacego 10, co najmniej dwoch rowkow 24.

Analogicznie odbywa sig formowanie przettoczer zamka na rurce A. Po osadzeniu rurki A na trzpieniu
formujacym 9 zostaje ona dociénigta od zewnetrznej strony rolkg formujgca 11 do trzpienia 9. Na
zewnetrznej powierzchni obwodowej rolki formujacej 11, ktéra to dociska rurke A do trzpienia formujacego
9 umieszczony jest, co najmnigj jeden rowek 25. Korzystnym rozwigzaniem jest usytuowanie, co najmniej
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dwoch rowkow 25 obok siebie. Podczas dociskania rolka formujaca 11 wprowadzona zostaje w ruch
obrotowy przy pomocy napedu (niepokazany). W przeciwnym kierunku do obrotu rolki 11 moze obraca¢ sig
trzpien formujacy 9. Obrot trzpienia formujacego 9 moze by¢ wspomagany napedem niepokazanym ha
figurze. Na zewnetrznej powierzchni obwodowej trzpienia formujgcego 9 usytuowany jest, co najmniej jeden
karb 26. Rolka formujgca 11 jest tak ustawiona wzgledem trzpienia 9, Ze karb 26 wciska miejscowo rurkeg A
w rowek 25 rolki formujacej 11 wykonujgc tym samym przetloczenie 29 narurce A w kierunku jej zewnetrznej
powierzchni. Korzystnym rozwigzaniem jest umieszczenie na powierzchni obwodowej trzpienia formujacego
9, co najmniej dwoch karbow 26.

Mozliwe jest rowniez takie wykonanie zespotu formujacego 7, 8, w ktérym rolki formujace 11, 12 lub trzpienie
formujace 9, 10 nie posiadajg napedu obrotowego. Przyktadowo, jesli rolka formujgca 11, 12 bedzie
wprowadzona w ruch obrotowy napedem zewnetrznym to jej ruch obrotowy, kontekt z rurkg A, B
umieszczong na frzpieniu formujgcym 9, 10 oraz tarcie wystepujace pomiedzy nimi spowoduje
wprowadzenie trzpienia formujgcego 9, 10 z osadzong na nim rurkg A, B w ruch obrotowy.

Ponadto kazdy z zespotow formujgcych 7, 8 moze posiada¢ witasng jednostke regulujgcq (niepokazang na
fig.), ktéra moze zmienia¢ site docisku rolki 11, 12 do trzpienia formujacego 9, 10 w zaleznosci od wyniku
pomiaru otrzymanego podczas kontroli jako$ciowej, przyktadowo w celu zwigkszania lub zmniejszenia
wysokos$ci przettoczenia 28, 29 formowanego narurce A, B.

Po uformowaniu na kazdej z rurek A i B struktury zamka blokujgcego w postaci przetloczen 28, 29 zostajg
one poddane dziataniu elementu przemieszczajacego 13, co zostato doktadnie przedstawione na fig.3. W
tym przyktadzie wykonania element przemieszczajgcy 13 jest w postaci rolki stozkowej 14, posiadajgcej
wklestg powierzchnie roboczg, jednak moze réwniez mie¢ powierzchnig roboczg ptaskg lub mie¢ postaé
tasmy opasajacej, co najmniej czesciowo zewnetrzng powierzchnig transportera tak, ze pozostajgc w
kontakcie z transportowanymi rurkami A wprowadzona w obrét w kierunku Ry przy pomocy urzadzen
napedowych bedzie przemieszczaé rurki A wzdtuznie w rowku 5, 6. W tym przyktadzie wykonania rurki A
poddane dziataniu elementu przemieszczajacego 13 zostajg zsunigte z trzpieni formujgcych 9 i
przemieszczone poosiowo wzdtuznie w gniazdach 5, 6 od elementu oporowego 16 transportera 4 w
kierunku rurki B. Podczas wykonywania ruchu poosiowo wzdtuznego w gniazdach 5, 6 rurki A wykonujg
rowniez ruch obrotowy wokot wiasnej osi wzdtuznej. W zaleznosci od dtugosci rurki A, rolka 14 moze
posiadajac rozne dtugosei powierzchni roboczej. Przez powierzchnie robocza nalezy rozumie¢ powierzchnig
boczng rolki 14, ktéra pozostaje w kontakcie z rurkg A i powoduje jej obrét iflub ruch poosiowy wzdtuzny.
Ponadto podczas ruchu poosiowego wzdtuznego rurka A musi zostaé przemieszczona o takg odleglose,
aby mogta zosta¢ wsunigta, co najmniej czesciowo do rurki B. Podczas wsuwania rurki A, rurka B
umieszczona jest w gniezdzie 6 tak, ze krawedzig czotowa 33 pozostaje w kontakcie z czujnikiem 30, ktéry
umieszczony jest, co najmniej czesciowo w Swietle gniazda 6, pomiedzy rurkg B, a elementem oporowym
17, przystosowanym do blokowania ruchu wzdtuznego zewnetrznej rurki B. Czujnik 30 moze by¢ czujnikiem
tensometrycznym, matrycg pomiarows, przetwornikiem sity lub innym urzadzeniem stuzacym do pomiaru
sity nacisku i moze byé umieszczony na powierzchni elementu oporowego 17 lub sam stanowi¢ element
oporowy 17. Czujnik 30 dokonuje pomiaru sity nacisku na jego powierzchnig, wywotang przez krawedz
czotowg 33 rurki B w kierunku osiowym podczas wprowadzania do niej rurki A. Otrzymany wynik pomiaru
przekazywany jest do sterownika 34, ktory poréwnuje odczyt wartosci z czujnika 30, z co najmniej jedng
zadang warto$cig nominalng, Tym samym, urzgdzenie zaopatrzone jest w czujnik 30 pomiaru sity nacisku
przystosowany do pomiaru sity nacisku, w kierunku osiowym, powstajgcej podczas przemieszczania
wzdtuznego co najmniej jednej z rurek A, B. Jesli wynik pomiaru przekroczy granice tolerancji wowczas
sterownik 34 wysyta sygnat do jednostki odrzucajacej 35, ktora odrzuca poza transporter 4 wadliwg stomke.
Jednostka odrzucajaca 35, w tym przykladzie wykonania zostata pokazana, jako otwory znajdujace sie na
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dnie gniazd 6, do ktorych po sygnale ze sterownika 34 moze zosta¢ doprowadzone przyktadowo sprezone
powietrze powodujgce wydmuchnigcie wadliwej stomki z gniazda 6 transportera 4 na zewnatrz.

Ponadto, sterownik 34 po otrzymaniu pomiaru z czujnika 30 moze wysta¢ sygnat do zespotu formujacego
7, 8 w celu zmiany parametrow jakosciowych formowanych przettoczen 28, 29 na rurkach A, B.
Przyktadowo, moze zwigkszy¢ lub zmniejszyé site nacisku rolek formujacych 11, 12 narurki A, B osadzone
na trzpieniach formujacych 9, 10 tak, aby zwigkszy¢ lub zmniejszy¢ wysokos¢ / gleboko$t przettoczen.
Korekta parametrow jakosciowych formowanych przettoczen 28, 29 moze by¢ dokonywana do momentu
osiggniecia zgdanych wartosci pomiaru czujnikiem 30 na kolejnych rurkach A, B.

Urzadzenie 1 ponadto moze by¢ wyposazone w czujniki 32 sprawdzajace obecno$¢ rurki A, B ha trzpieniach
formujacych 9, 10. Ma to na celu wyeliminowanie takiej sytuacji, gdzie rurka po uformowaniu przettoczen
nie zostanie $ciggnieta z trzpienia 9, 10 elementem przemieszczjgcym 13, co spowoduje brak miejsca na
trzpieniu 9, 10 na kolejna rurke i nieprawidtowe ztozenie stomki teleskopowej 40. W przypadku wykrycia
obecnosci rurki na trzpieniu 9, 10, czujniki 32 wysytajq sygnat do sterownika 34, ktéry nastepnie zatrzymuje
prace urzgdzenia 1.

Na fig. 4 pokazane zostato urzadzenie 1 do sktadania stomek teleskopowych 40 w widoku od spodu w
drugim przyktadzie wykonania, w ktorym element przemieszczjacy 13 w postaci rolki 14 przemieszcza rurki
B w gniazdach 6, 5 od elementu oporowego 17 transportera 4 w kierunku rurek A, poprzez wykonywanie
rolkg 14 ruchu obrotowego w kierunku Ratak, aby rurki A zostaly wprowadzone w przemieszczang rurke B.
W tym przyktadzie wykonania czujnik 30 mierzagy site nacisku usytuowany jest na elemencie oporowym 16
w obszarze gniazda 5 od strony rurki A, i jest przystosowany do blokowania ruchu wzdtuznego wewnetrznej
rurki A. Czujnik 30 moze by¢ takze usytuowany w obszarze elementu oporowego 16, 17 od strony gniazda
5, 6.

Mozliwe jest rowniez takie wykonanie urzadzenia 1, w ktorym element przemieszczajacy 13 bedzie w
postaci popychaczy 21, przemieszczjgcych wzdtuznie w gniazdach 5, 6 rurki A, B, co zostato pokazane na
fig. 5. Popychacze 21 w formie diugich pretowych elementéw wprowadzane sg w $wiatlo gniazda 5, w
ktorym transportowane sg rurki A. Ruch posuwisty popychaczy 21, rownolegty do osi X transportera 4 moze
byé wymuszony krzywkg (niepokazang na fig.), sitownikami lub innym elementem napedowym 22 znanym
ze stanu techniki wymuszajgcym ruch posuwisty lub posuwisto-zwrotny. Dlugosé, na jakg popychacz 21
zostaje wprowadzony w gniazdo 5 oraz w gniazdo 6 jest zalezna od dtugosci rurki A, dtugosci rurki B,
odleglosci miedzy rurkami A i B oraz tego, jak gteboko chcemy wprowadzi¢ rurke A w rurke B. Korzystnym
jest wprowadzenie rurki A w rurke B na taka glebokosé, aby powierzchnia czotowa rurki A, ktéra ma kontakt
z popychaczem 21 znajdowata sie wewnatrz rurki B. Przy takim usytuowaniu wewnetrznym rurki A w rurce
B mozliwe bgdzie wykonanie zagniecenia krawedzi czotowej rurki B, blokujac mozliwosé przypadkowego
wypchnigcia rurki A z rurki B. W zaleznoéci od dtugoéci rurek A, B oraz tego jak gteboko ma by¢ osadzona
rurka A w rurce B, konieczne moze sig okaza¢ wykonanie otworow lub wycieé 27 w elemencie oporowym
17 transportera 4, przez ktére czesciowo bedzie wystawaé koniec 15 rurki A.

Mozliwy jest réwniez taki przyktad wykonania urzadzenia 1 do sktadania stomek teleskopowych 40
Zozonych z rurek A, B zaopatrzonych w przettoczenia 28, 29. Wowczas urzadzenie 1 bedzie mogto byé
pozbawione zespotu osadzajacego 18 i zespotow formujgcych 7, 8, a do zasobnika 2, 3 bedg dostarczane
rurki A, B z uformowang juz struktura zamka blokujgcego w postaci przettoczen 28, 29, ktére nastepnie
bedaq podebrane z zasobnikdw 2, 3 do gniazd 5, 6 transportera 4, odpowiednio ukierunkowane i przy pomocy
elementu przemieszczajacego 13 zsunigte do siebie tak, aby utworzyé ztozona juz stomke teleskopowa 40.

Nafig. 6 pokazany zostat proces przemieszczania rurki A w gniezdzie 5i 6 w kierunku rurki B, przy pomocy
elementu przemieszczajacego 13 w postaci rolki 14. Po uformowaniu na rurkach A, B przettoczenh 28, 29,
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transporter 4 wykonujac ruch obrotowy doprowadza do kontaktu rolki 14 z rurkg A, transportowang w
gniezdzie 5. Poniewaz rolka 14 obraca sie w kierunku Ry wchodzac w kontakt z rurkg A wymusza jej ruch
wzdtuzny w kierunku rurki B. Dystans, na jaki zostanie przemieszczona rurka A zalezy od czasu, w jakim
rolka 14 pozostaje w kontakcie z rurkg A oraz predkosci obrotowej rolki 14. Dystans minimalny to taki, w
ktorym rurka A bedzie, co najmniej czesciowo wprowadzona do rurki B. Korzystnym jest, aby koncowka 15
rurki A wystawala poza drugi koniec rurki B po przeciwnej stronie wzgledem strony, od ktorej jest
wprowadzana, co zostato przedstawione na fig.7. Podczas wprowadzania rurki A do rurki B, drugi koniec
rurki B opiera sie krawedzig 33 o czujnik 30, ktory to dokonuje pomiaru sity, z jakim rurka B naciska
krawedzig 33 na jego powierzchnig. Pomiar sity nacisku rurki B na czujnik 30 pozwala okreslié opory
powstate w wyniku tarcia pomiedzy rurkami A i B podczas przemieszczania si¢ rurek wzgledem siebie, co
pozwala oceni¢ jakost i poprawnosé wykonania przettoczen 28 i 29 i szczelnodci pdzniejszego potgczenia
stomki teleskopowej 40. Urzadzenie 1 moze zawieral jednostke odrzucajgcg 35 przystosowang do
odrzucania wadliwych stomek teleskopowych 40 na zewnatrz transportera 4. Sygnhat z czujnika 30
przekazywany jest do sterownika 34, ktéry na podstawie wprowadzonych wezedniej danych poréwnuje
wynik pomiaru z wartoscig zadana. Jesli wynik pomiaru wykracza poza granice ustalonej tolerandj,
wowczas sterownik 34 moze przekaza¢ sygnat do jednostki odrzucajgcej 35 (niepokazanej na figurze), ktéra
w odpowiedzi na sygnat ze sterownika 34 dokonuje odrzutu wadliwej stomki.

Na fig. 8 pokazany zostat proces przemieszczania rurki A w gniezdzie 5, 6 za pomocg elementu
przemieszczajgcego 13 w postaci popychacza 21 w pierwszej pozycji. Popychacz 21 wykonujac ruch
posuwisty rownolegly do osi obrotowej X transportera 4 w kierunku T powoduje przemieszczenie rurki A w
kierunku poosiowo wzdtuznym z gniazda 5 do gniazda 6 i nastgpnie do wnetrza rurki B. Rurka A zostaje
wprowadzona do rurki B przy pomocy popychacza 21 tak, aby jej koniec 15 wystawat z rurki B. Korzystne
jest takie wprowadzenie rurki A do rurki B, w ktérym koniec 36 rurki A bedzie umieszczony wewnatrz rurki
B, tak jak zostato to przedstawione na fig.9. W tym przyktadzie wykonania podczas wprowadzania rurki A
do rurki B mierzona jest sita nacisku rurki B krawedzig 33 na czujnik 30 znajdujacy sie na elemencie
oporowym 17. Wynik pomiaru po przestaniu do sterownika 34 i poréwnaniu z wartoécig zadang pozwala na
okredlenie prawidiowego wykonania przettoczeh 28, 29, ktore to sg odpowiedziaine za szczelhosé
potgczenia stomki teleskopowej 40. Mozliwe jest rowniez takie wykonanie, w ktorym czujnik 30 bedzie
umieszczony nha elemencie przemieszczajaoym 13 w miejscu, w ktérym bedzie miat kontakt z krawedzig 36
przemieszczanej rurki A.

Na fig. 10 pokazany zostal wykres przebiegu sity nacisku rurki B krawedzig 33 na czujnik 30 podczas
przemieszczania rurki A wzgledem rurki B. Wartos¢ nominalna pomiaru 39 stopniowo rosnie w funkcji drogi
przebytej przez rurke A. Gorna granica 39a dopuszczalna i dolna granica 39b dopuszczalna zostata
oznaczona linia przerywang. W przypadku, gdy wynik pomiaru z czujnika 30 przekroczy gorna granice 39a
lub dolng granice 39b pomiaru na dowolnym etapie wprowadzania rurki A do rurki B, wowczas taka stomka
40 bedzie uznana, jako wadliwa i zostanie odrzucona z dalszego etapu produkcii.

Etapy wprowadzania rurki A do rurki B zostaty przedstawione kolejno na fig.11-19.

Podczas przemieszozania rurki A w kierunku T przy pomocy popychacza 21, rurka A zostaje wprowadzona
kohcem 15 do wnetrza rurki B (fig.11 -12). W poczatkowej fazie wprowadzania pokazanej na fig. 12, sita
nacisku rurki B na czujnik 30 wywotana oporami powstalymi pomigdzy rurkg A i rurkg B jest niewielka i
utrzymuje si¢ zasadniczo na tym samym poziomie na odcinku C.  Na wykresie z fig.10 wartosé ta jest
oznaczona prostg C.
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Podczas dalszego wprowadzania rurki A do rurki B pokazanego na fig.13, w punkcie D pierwsza krawedz
37a rurki A wehodzi w kontakt z pierwszym przettoczeniem 28a rurki B zwigkszajac tym samym opdr i site
nacisku rurki B na czujnik 30.

Dalsze przemieszczanie rurki A w kierunku T powoduje, ze pierwsza krawedz 37a wchodzi w kontakt z
drugim przettoczeniem 28b i zostato pokazane na fig. 14. Moment ten odpowiada punktowi E na wykresie
z fig.10.

Pokazana na fig.15 druga krawedz 37b rurki A wchodzi w kontakt z pierwszym przettoczeniem 28a rurki B,
co zostato oznaczone punktem F na wykresie z fig. 10.

Dalsze przemieszczanie rurki A powoduje kontakt pierwszego przettoczenia 29a rurki A z wewnetrzng
$ciankg 38 rurki B w punkcie G (fig.16).

Na fig. 17 pokazany zostat kontakt drugiej krawedzi 37b rurki A z drugim przettoczeniem 28b rurki B w
punkcie H. Na fig. 18 drugie przettoczenie 29b rurki A zostaje wprowadzone do wnetrza rurki B wehodzac
w kontakt z jej wewnetrzng éciankg 38 tym samym zwiekszajac site nacisku na czujnik 30 do poziomu
oznaczonego na wykresie punktem |. Dalsze przemieszczanie rurki A wewnatrz rurki B nie powoduje
zasadniczo zwigkszenia sity nacisku na czujnik 30.

Po osiagnieciu przez rurke A zadanej pozycji wewnatrz rurki B tak, czyli takiej, w ktdrej koniec 15 rurki A
wystaje poza krawedZ czotowg 33 rurki B, a drugi koniec 36 rurki A znajduje sie¢ wewnatrz rurki B, popychacz
21 zostaje wycofany do pozycji poczatkowej poza gniazdo 5, 6.

Tak uformowana stomka teleskopowa 40 zostaje przekazana do dalszego procesu produkcyjnego. Taki
proces wytwarzania stomek zapewnia spetnienie wymagan jakosciowych parametréw fizycznych stomki
teleskopowej 40 oraz szczelno$ci potaczenia teleskopowego.

Za pomoca urzgdzenia wedtug wynalazku w przedstawionych przyktadach wykonania realizuje sig¢ sposéb
sktadania stomek teleksowych 40 przemystu spozywczego zawierajacy kroki, w ktorych: transportuje sie
rurki A wewnetrzne oraz rurki B zewnetrzne parami w gniazdach 5, 6 transportera 4, poprzecznie do
kierunku transportu, przy czym rurki B zewnetrzne sg wzdtuznie wyosiowane ze rurkami A wewnetrznymi.
Ponadto przemieszcza si¢ poosiowo w gniezdzie 5, 6 co najmniej jedng rurke A, B zmieniajac wzajemne
potozenie rurek A, B przy pomocy elementu przemieszczjacego 13 tak, aby rurka A wewnetrzna
znajdowata sie czesciowo w rurce B zewngtrznej. Podczas przemieszczania wzdtuznego, co najmniej
jednej z rurek A, B mierzy sie site nacisku w kierunku osiowym, co najmniej jednej rurki A, B na czujnik 30.
Pomiar sity moze odbywac si¢ w sposob ciggly. W jednym z przyktaddéw wykonania poréwnuje sie
otrzymany wynik pomiaru sity nacisku, z co najmniej jedng wartoscig nominalng 39 w sterowniku 34.
Ponadto sposéb wedtug wynalazku zawiera krok, w ktorym odrzuca sie wadliwe stomki 40 z transportera 4
przy pomocy jednostki odrzucajacej 35 po sygnale ze sterownika 34. Ponadto mozliwe jest uzupetnienie
sposobu o krok, w ktérym, przekazuje sie sygnat ze sterownika 34 do zespotu formujgcego 7, 8 w celu
regulacii i/lub kontroli parametrow jakosciowych przetloczen 28, 29 na rurkach A, B. Ponadto pomiar sity
nacisku rurki A, B na czujnik 30 realizuje sie za pomocg tensometru pomiarowego, a krawedz czotowa 33
rurki A, B opiera si¢ o tensometr pomiarowy.
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Wykaz elementow
1. Urzadzenie
2. Zasobnik
3. Zasobnik
4, Transgporter
5. Gniazdo
6. Gniazdo
7. Zespdtformujacy
8. Zespdt formujacy
9. Trzpieh formujacy
10.  Trzpien formujgcy
11.  Rolka formujaca
12.  Rolka formujgca
13.  Element przemieszczjacy
14.  Rolka stozkowa
15. Koniec rurki A
16.  Element oporowy
17.  Element oporowy
18. Zespdt osadzajacy
19. Rolka
20. Rolka
21.  Popychacze
22. Element napedowy
23. Karb
24, Rowek
25. Rowek
26. Karb
27.  Otwory/ wycigcia
28. Przettoczenie narurce B

28a. Pierwsze przettoczenie rurki B

28b. Drugie przettoczenie rurki B
29.  Przetloczenie na rurce A

29a. Pierwsze przettoczenie rurki A

29b. Drugie przettoczenie rurki A
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30.
31.
32.
33.
34.
35.
36.

37a.
37b.

DX w >

R1.
R2.
T.

Czujnik pomiaru sily nacisku
Czujnik obecnosci rurki
Czujnik obecnosai rurki
Krawedz czotowa rurki
Sterownik

Jednostka odrzucajaca
Koniec rurki A

Pierwsza krawedz rurki A

Druga krawedz rurki A
Scianka wewnetrzna rurki B
Wartos¢ nominalna pomiaru
Gérna granica pomiaru
Dolna granica pomiaru
Stomka teleskopowa
Transporter

. Rurka

Rurka
Oé$ transportera
Kierunek ruchu obrotowego transportera
Kierunek obrotu roli stozkowej
Kierunek obrotu rolki stozkowe;
Kierunek ruchu posuwistego popychacza
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Zastrzezenia patentowe

1. Urzadzenie do sktadania stomek teleskopowych (40) przemystu spozywczego ztozonych z rurek (A,
B), zawierajace:
transporter (4) wyposazony w gniazda (5, 6) przystosowane do transportowania rurek (A)
wewnetrznych oraz rurek (B) zewnetrznych poprzecznie do kierunku transportu, przy czym
rurki (A, B) transportowane sg parami w gniazdach (5, 6), a rurki (A) wewnetrzne sg wzdtuznie
wyosiowane z zewnetrznymi rurkami (B),
element przemieszczajacy (13) przystosowany do zmiany wzajemnego potozenia rurek (A,
B) tak, aby rurka (A) wewnetrzna znajdowata sie czesciowo w rurce (B) zewnetrznej,
znamienne tym, ze
urzadzenie zaopatrzone jest w czujnik (30) pomiaru sity nacisku przystosowany do pomiaru
sity nacisku, w kierunku osiowym, powstajgcej podczas przemieszczania wzdiuznego co
najmniej jednej z rurek (A, B).

2. Urzadzenie weditug zastrz. 1 znamienne tym, Zze na koncu gniazda (6), od strony rurki (B)
zewnetrznej znajduje sie element oporowy (17) przystosowany do blokowania ruchu wzdtuznego
zewnetrznej rurki (B).

3. Urzadzenie wediug zastrz. 1 znamienne tym, Zze na koncu gniazda (5), od strony rurki (A)
wewnetrznej znajduje sie element oporowy (16) przystosowany do blokowania ruchu wzdtuznego
wewnetrznej rurki (A)

4. Urzadzenie wedtug zastrz. 2 albo 3 znamienne tym, Ze czujnik (30) usytuowany jest w obszarze
elementu oporowego (16 ,17) od strony gniazda (5, 6).

5. Urzadzenie wedtug ktoregokolwiek z zastrz. od 1 do 4 znamienny tym, Ze czujnik (30) usytuowany
jest na elemencie przemieszczajacym (13) rurke (A, B).

6. Urzadzenie wedtug ktoregokolwiek z zastrz. od 1 do 5 znamienny tym, Ze czujnik (30) jest
czujnikiem tensometrycznym, matrycg pomiarowa, przetwornikiem sity lub innym urzadzeniem

pomiaru sily.
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Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 6 znamienny tym, Zze zawiera sterownik (34)
porownujacy odczyt wartosei z czujnika (30), z co najmniej jedng wartoscig nominalng (39).
Urzadzenie wedilug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 7 znamienny tym, Zze zawiera jednostke
odrzucajaca (35) przystosowang do odrzucania wadliwych stomek teleskopowych (40) na zewnatrz
transportera (4).

Urzadzenie wediug zastrz. 8 znamienne tym, Ze jednostka odrzucajacq (35) odrzuca wadliwe

stomki teleskopowe (40) po sygnale ze sterownika (34).

Urzadzenie wedtug zastrz. 7 znamienny tym, ze sygnat ze sterownika (34) jest przekazywany do

zespotu formujacego (7, 8) w celu regulagii ilub kontroli parametrow jakociowych przettoczen (28,

29) narurce (A, B).

Sposdb sktadania stomek teleksowych (40) przemystu spozywczego zawierajacy kroki, w ktorych:
transportuje sie rurki (A) wewnetrzne oraz rurki (B) zewnetrzne parami w gniazdach (5, 6)
transportera (4), poprzecznie do kierunku transportu, przy czym rurki (B) zewnetrzne sg
wzdtuznie wyosiowane ze rurkami (A) wewnetrznymi,
przemieszcza sig poosiowo w gniezdzie (5, 6) co najmniej jedng rurke (A, B) zmieniajgc
wzajemne potozenie rurek (A, B) przy pomocy elementu przemieszczjgcego (13) tak, aby
rurka (A) wewnetrzna znajdowata sie czedciowo w rurce (B) zewngtrznej

znamienny tym, ze
podczas przemieszczania wzdtuznego, co najmniej jednej z rurek (A, B) mierzy sig site
nacisku w kierunku osiowym, co najmniej jednej rurki (A, B) na czujnik (30).

Sposbb wedtug zastrz. 11 znamienny tym, ze pomiar sity odbywa sig w sposdb ciggly.

Sposbb wedtug zastrz. 11 albo 12 znamienny tym, ze poréwnuije si¢ otrzymany wynik pomiaru sity

nacisku, z co najmniej jedng wartoscig nominalng (39) w sterowniku (34).

Sposob wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 11 do 13 znamienny tym, ze ponadto zawiera krok, w

ktérym odrzuca sie wadliwe stomki (40) z transportera (4) przy pomocy jednostki odrzucajacej (35)

po sygnale ze sterownika (34).

Sposdb wedtug ktoregokolwiek z zastrz. od 11 do 14 znamienny tym, Ze przekazuje si¢ sygnat ze

sterownika (34) do zespotu formujacego (7, 8) w celu regulagji iflub kontroli parametrow

jakosciowych przettoczen (28, 29) na rurkach (A, B).

Sposob wedtug ktdregokolwiek z zastrz. od 11 do 15 znamienny tym, ze pomiar sity nacisku rurki

(A, B) na czujnik (30) realizuje sie za pomoca tensometru pomiarowego, a krawedz czotowa (33)

rurki (A, B) opiera sie o tensometr pomiarowy.
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U RZAD PAT E N TO WY al. Niepodlegtosci 188/192

00-950 Warszawa, skr. poczt. 203

RZECZYPOSPOLITEJ POLSKIEJ tel.: (+48) 22 579 05 55 | fax: (+48) 22 579 00 01

e-mail: kontakt@uprp.gov.pl | www.uprp.gov.pl

SPRAWOZDANIE O STANIE TECHNIKI DO ZGLOSZENIA NR P.443183

Klasyfikacja zgloszenia: B29C 65/78, B65G 47/22, B65G 47/24, GO1L 1/00, GO1L 5/00, A47G 21/18

Podklasy w ktorych prowadzono poszukiwania: B29C B65G GO1L A47G

Bazy komputerowe w ktoérych prowadzono poszukiwania: bazy UPRP, Espacenet, Google Patents

Kategoria Dokumenty - z podang identyfikacja Odniesienie do
dokumentu zastrz.
Y PL433708 Al (INT TOBACCO MACHINERY POLAND SPOLKA Z 1-16

OGRANICZONA ODPOWIEDZIALNOSCIA [PL]) 02-11-2021
Fig. 1-2, opis

Y W02022153182 A1 (INT TOBACCO MACHINERY POLAND SP ZOO [PL]) 1-16
21-07-2022
opis

A KR20210036074 A (SEOIL IND CO LTD [KR]) 02-04-2021 1-16

[ Dalszy ciag wykazu dokumentéw na nastepnej stronie

A — dokument okreslajacy ogolny stan techniki, ktory nie jest uwazany za posiadajacy szczegélne znaczenie,

E — dokument stanowiacy wczesniejsze zgloszenie lub patent, ale opublikowany w lub po dacie zgloszenia,

L — dokument, ktéry moze poddawa¢ w watpliwo$¢ zastrzegane pierwszenstwo(-wa), lub przytoczony w celu ustalenia daty publikacji innego cytowanego dokumentu
lub z innego szczegolnego powodu,

O — dokument odnoszacy si¢ do ujawnienia ustnego przez zastosowanie, wystawienie lub ujawnienie w inny sposob,

P — dokument opublikowany przed data zgloszenia, ale pozZniej niz zastrzegana data pierwszenstwa,

T — dokument pozniejszy, opublikowany po dacie zgloszenia lub w dacie pierwszefistwa i niebedacy w konflikcie ze zgloszeniem, ale cytowany w celu zrozumienia
zasad lub teorii lezacych u podstaw wynalazku,

X — dokument o szczegoélnym znaczeniu; zastrzegany wynalazek nie moze by¢ uwazany za nowy lub nie moze by¢ uwazany za posiadajacy poziom wynalazczy, jezeli
ten dokument brany jest pod uwage samodzielnie,

Y — dokument o szczegélnym znaczeniu; zastrzegany wynalazek nie moze by¢ uwazany za posiadajacy poziom wynalazczy, jezeli ten dokument zostanie polaczony z
jednym lub kilkoma tego typu dokumentami, a takie polaczenie bedzie oczywiste dla znawcy,

& — dokument nalezacy do tej samej rodziny patentowej.

Sprawozdanie wykonal/-a: Data: Podpis:

/podpisano kwalifikowanym podpisem elektronicznym/
l rena POkorSka 30 03 . 2023 Pismo wydane w formie dokumentu elektronicznego
Ekspert

Uwagi do zgloszenia

Sprawozdanie zostalo wykonane w oparciu o zastrz. z dnia 19.12.2022 r.
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