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Laite reidn ja reikdd ympdrdivdn kauluksen tekemiseksi putken
kylkeen, - Anordning fOr att gdra ett hal och en detta om-

givande fldns i1 sidan p& ett rdr.

Keksinndn kohteena on laite reidn ja reikdd ympdrdivdn kauluk-
sen tekemiseksi putken kylkeen, johon laitteeseen kuuluu: run-
ko, pySritettdvdt tyOstbelimet reidn tekemiseksi, muovaineli-
met, jotka on saatettavissa ulkonemaan pydritettdvdstid karas-
ta reidn reunojen alapuolelle, jolloin reidntySstbelimet ja
muovainelimet on sovitettu joko yhteiseen reidnteko- ja kau-
lustuskdrkeen tal er1111511n relantekokarkeen ja kaulustuskdr-
keen, pyorltysellmet karjen tai kdrkien pybrittdmiseksi Jja
putken kiinnityselimet sekd sydttbelimet kdrjen tai kdrkien

tai putkenkiinnityselimien liikuttamiseksi pystysuunnassa.

Tdllainen laite on tunnettu DE-patenttijulkaisusta 1.752.749.
Siind laitteen runko on tuettu‘putkea vasten nojaavilla tuki-
jaleilla, jotka on jadrjestetty syottoruuvilla liikutettavaksi
rungon suhteen mainitun pystysuuntaisen liikkeen synnyttédmisek-
si konevoimalla kauluksen tydstdn aikana. Td&llainen jdrjestely
on kdytdnndllinen kdsikdyttdisissd laitteissa, mutta suurem-
piin ja kiintedrunkoisiin, sarjatydskentelyd varten tarkoitet-
tuihin laitteisiin se ei sovellu parhaalla mahdollisella ta-
valla. Sekd reidntydstSelimien kuljettaminen alas reidn teke-
miseksi ettd muovainelimien kuljettaminen yl&s kauluksen teke-
miseksi vaativat erilaisia optiminopeuksia, vieldpd niin, ettd

nopeudet voivat vaihdella tydsuorituksen eri vaiheissa.

Keksinndén tarkoituksena onkin saada aikaan rakenteeltaan yk-

sinkertainen laite, jossa mainitut pystysuuntaiset liikkeet

voidaan hallitusti ohjata ja ohjelmoida tapahtumaan optimaa-
orJara d

lisesti eri ty&vaiheissa.

Tdmédn tarkoituksen saavuttamiseksi on keksinndn mukainen lai-
te tunnettu siitd, ettd reidnteko- ja kaulustuskdrki tai eril-
liset reidntekokdrki ja kauvlustuskdrki pyorityselimineen tai
putkenkiinnityselimet on asennettu pystysuunnassa lllkutetta-

vaan, pystysuuntaisilla johteilla runkoon tuettuun lulstlln,



jonka liikkeitd rungon suhteen ohjaa muotokappale, jota 111—
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kutetaan ~rungon ja lUJStln vdlissd, ja ettd reidnteko- ja kau~
lustuskarjen tai erllllsten reidntekokdrjen ja kaulutuskadr-
jen sydttdnopeuksien saato niiden eri toimintavaiheita var-
ten on jdrjestetty tapahtumaan muotokappaleen muodon ja/tai
sen liikenopeuden ohjauksen avulla. T&l1l8 jdrjestelylld saa-
daan muotokappaleen muodon ja/tai sen liikenopeuden ohjauk-

sen avulla hallituksi optiminopeudet seuraaville tySvaiheille:

pikaliike reidnporausasemaan
- porauksen syottd optiminopeudella eri porausvaiheissa

- porauksen jédlkeinen pikaliike kaulustusasemaan

kaulustusnopeus
pikaliike ldhtOasemaan (kauemmas tytkappaleesta).

Keksint® k#dy yksityiskohtaisemmin ilmi seuraavasta selostuk-
sesta, jossa oheisiin piirustuksiin viitaten selostetaan

erditd keksinntn suoritusesimerkkejéd. Piirustuksissa

kuvio 1 esittdd keksinndn mukaista laitetta perspektiiviku-

vana,

Kuvio 2 esittii reidn tekemisen eri vaiheita kdytettdessd
keksinnén edullisen suoritusmuodon mukaisia elimiéd

soikean reidn tyOstdmiseksi putken kylkeen.

Kuvio 3 esittdd kauluksentekoelimien pystysliikkeen ohjausta

kauluksen teon eri wvaiheissa.

Kuviot 4 ja 5 esittdvdt erillisiin k&drkiosiin sovitettuijen
reidntyétstdelimien ja kauluksenmuovainelimien jdr-
jestdmistd siten, ettd ne voidaan vuoron perddn siir-
tdd samaan tyOstOkohtaan saman kdyttOmoottorin kdyt-

tdmdksi,

Kuviot 6 ja 7 esittdvdt vaihtoehtoista suoritusmuotoa kuvioil-
le 4 ja 5 mainitun vuorottaisen toiminnan jdrjestd-

miseksi.



Kuvion 1 mukaiseen laitteeseen kuuluu kiinted runko 1, johon
kaulustettava putki 2 on tuettu kiinnityselimilld 3, Luisti
4 on asennettu runkoon pystysuuntaisilla johteilla 5 siten,
ettd luisti 4 pddsee rungon 1 suhteen pystysuunnassa liikku-
maan, Luistiin 4 on kllnn]tetty vaaka akselln ymparl pyorl—
tettava*gggiggigunokkakappale 6 joka kannattaa luistia 4
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runkoon 1 kllnnltetyn tuen 7 varassa. Lulstlssa 4 olevaan

o e

uraan 8 on kllnnltetty ylelsella viittausnumerolla 9 merkit-
ty kaulustuslalte, johon kuuluu k3rkiosa 10, kotelo-osa 11
siind olevine alennusvaihteineen ja moottorl 12 karklosan 10
pydrittamiseksi, Kaulustuslaite 4 v01daan tehda pitkin uraa 8
silirrettdvdksi tal niitd voidaan kiinnittd& useita perdkkdin
uraan 8 useampien, mahdollisesti myds eri kokoisten kaulusten
tekemiseksi samanaikaisesti. OhjausyksikOstd 13 kdsin laite
voidaan kdynnistdd ja pysdyttdd, minkid lisdksi ohjausyksikko
13 voi sisdltdd esim. mikroprosessoritekniikalla toteutettua
ohjausautomatiikkaa nokkapy®rdn 6 pydSrimisnopeuden valitse-

miseksi erilaisten ohjelmien mukaisesti.

Kuviosta 3 ilmenevdlld tavalla on tappimaiset muovainelimet
15 jdrjestetty karan 14 yhteyteen siten, ettd ne voidaan
sddtblaitteella 16 saattaa ulkonemaan karan 14 vaippapinnas-
ta tai vetdd tédmén vaippapinnan sisdpuolelle, kuten tarkemmin
on esitetty mainitussa DE-~patenttijulkaisussa 1.752.749. Eréds
mahdollisuus sddtOlaitteen 16 automaattisen toiminnan jadrjes-

tdmiseksi on esitetty US-patenttijulkaisussa 3,884,060,

Reidn tekeminen ennen kaulustusta voidaan suorittaa mainituis-
ta patenteista tunnetulla tavalla karan 14 p#ddhdn muotoillul-
la poranterdlld, jolloin kérki 10 toimii yhdistettynd reidn-
teko- ja kaulustuskdrkend, joka alaspaln syotettaessa tekee
reidn ja yl&spdin palatessaan tekee kauluksen. Halkalsljaltaan
isompia kauluksia tehtdessd, johon esilld oleva laite on pdi-
asiassa tarkoitettu, voidaan reikd tehd#d paitsi suomalaisesta
patenttihakemuksesta 800278 tunnetulla yhdistelmikdrijelld,

} my8s erilliselld ké&rkiosalla, joka ilmenee kuviosta 2 ja ku-

\ vioista 4-7 merkittynd viitenumerolla 20. Jotta putken sylin-

3terimaisesté kyljestd vedettdvdn kauluksen ulkoreunat tulisi-

i



vat olennaisesti samalle korkeudelle, .on reidn oltava soikea.
Soikean reidn tekemiseksi on reidntydstdelin 21 kiinnitetty
pydritettdvdn karan 22 pddhdn, vdlimatkan pddhdn sen pydrimis-
akselilta 23. TyOstOelin 21 on suunnattu terdvidssd kulmassa
pyOrimiskeskiakseliin 23 ndhden kohti tatd akselia. Tyostoell-
mend 21 on tyOstettdvddn reikddn ndhden plenlhalkalsljglnen
M5§r31n tai hiomakivi, jota pyOritetddn mainitussa terdvédssé

i kulmassa karan 22 pydrimiskeskiakseliin 23 ndhden olevan ak-

| selinsa ympdri ja jonka vaippapinta on muodostettu tydstdvdk-

———. P,
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Reidntydstbelimelld 21 varustettu kdrkiosa 20 ja muovaineli-
milld 15 varustettu kdrkiesa 10 ovat kiinnitetyt luistikappa-
leen 4 kddntyvddn osaan 17 (kuviot 4 ja 5) tai 17' (kuviot 6
ja-7), jota kd&ntdmdlld mainitut kdrkiosat 10 ja 20 ovat wvuo-
ron perddn saatettavissa samaan tydstdkohtaan ja kdytettdvis-
sd samalla kdyttSmoottorilla 18. Kuviossa 4 on reidntekokirki
20 reidntydstdelimineen 21 kdytettynd ja kuviossa 5 on vaih-
dettu, osaa 17 pystyakselin ympdri kiertdmilld, kaulustuskér-
ki 20 muovainelimineen kaytetYkSi. Kuvioissa 6 ja 7 on vastaa-
vasti osaa 17' kierretty wvaaka-akselin ympdri.

Ruviossa 4 ndkyy my&s nokkakappaleen 6 pyorltyskayttomoottorl
19. Moottoria 19 VOLdaan kdyttdad ennalta maératylla vakiono-

peudella, jolloein nokgakggpaleen 6 muotowﬂigzéiﬁlulstln 4 ja
siihen kiinnitetyn kédrkiosan 10 liikenopeudet eri tydstdvai-
heissa. Tdtd yksinkertaista suoritusmuotoa voidaan kiAyttdid
silloin kun kysymyksessi on yhdistelmidkirki lO, joka alasmen-
nessddn poraa reidn ja ylOsnostettaessa tekee kauluksen. Sen-
sijaan kdytettdessd kaulustuskirjestd 10 erillisti reilnteko-
kdrked 20, ohjataan moottoria 19, joka voi olla esim. digitaa-
lisesti ohjattu askelmoottori, mikroprosessoritekniikalla ha-

lutun ohjelman mukalsestl, es;m._edestakalsln, muuttuvalla o
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nopeudelié. TH118in ohjauslllkkelta voidaan‘helpostl muuttaa
myds vaihtelevien olosuhteiden, kuten erilaisten putkimate-
riaalien, erilaisten putkihalkaisijoiden ja kauluskokojen jne.

mukaan.



Kuviossa 2 ndkyy nokkakappaleella 6 aikaansaatu kdrjen 20
pystyliikkeiden ohjaus reidn teon eri vaiheiden aikana. Esi-
tetylld ohjauskﬁzgzﬁjzngx reidstd saatu soikeampi kuin ilman
pystyohjausta, koska putken keskiakselin kohdalla tydstdelin
21 tyO6stdi tyvellddn, eli mahdollisimman kaukana karan 22 pyo-
rimisakselista 23, kun taas putken sivuilla tapahtuvan tydstdn
aikana k&rki 20 on hieman kohotettu, jolloin tyOstdelin 21

tybstdd ldhempdnd akselia 23 olevalla osallaan.

Kuviosta 3 ilmenee taas nokkakappaleen 6 ohjauskdyttd kaulus-
tuksen yhteydessd, jolloin aluksi tapahtuu pikaliike lihtd-

asennosta kaulustusasentoon, sen jidlkeen hidas nostoliike
kaulustuksen aikana, sen jdlkeen nopea laskuliike Jja pysdy-
tys kauluksen yldreunan tasausasentoon ja lopuksi pikanosto

aloitusasentoon.

Havaitaan, ettd rakenteellisesti yksinkertaisella jdrjeste-
lylld voidaan eri ty®vaiheita varten tarvittavat sySttdliik-
keet tarkoinfg&jé&gwig hallita. On selvdd, ettd tdmd on to-
teutettavissa rakenteellisesti monilla eri tavoilla keksin-
ndn perusajatuksen puitteissa. Niinp& nokkakappaleen 6 ei
tarvitse vdlttdmdttd olla pybritettdvd, vaan se voi olla esim,
edestkaisin liikutettava muotokappale, jolla on:sopivan muo-
toinen ohjauspinta. Toisaalta on mahdollista edellid esitet-~
tyyn ndhden kdédnteinen jdrjestely siten, ettd kdrjet 10 ja 20
ovat kiinnitetyt kiintedsti koneen runkoon ja niiden asemesta
on putkenkiinnityselimet 3 kiinnitetty luistikappaleeseen 4,
jonka liikkeitd pystysuunnassa ohjataan samalla tavalla.
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