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Laite kdsittdd kulmassa siirtyvdn teollisuusrobotin, joka
lijkuttaa tydkaluvartensa (24) pddssd ohjelmoitua karkeata
rataa seuraten ainakin yhtd ty$jdrjestelmdd (1), ohjauslait-
teen (11), joka antaa tydjérjestelmdlle (1) halutun t&dsmdlli-
sen liikeradan, iskunvaimennusjirjestelmdn (25), joka on so-
vitettu robotin tydkaluvarren (24) ja tybjdrjestelmdn (1}
védliin, tdm#n iskunvaimennusjdrjestelmdn (25) kompensoidessa
ohjelmoidun liikeradan ja halutun tdsmillisen liikeradan
vdliset poikkeamat.

Laitetta voidaan kdyttdd erilaisten tavaroiden merkitsemiseen
ja varsinkin hylsyllisten paperirullien merkitsemiseen.

(57) Sammandrag

Uppfinningen avser en automatisk anordning f&r behandling

av gods.

Anordningen innefattar en i vinkel rdrlig industrirobot,

som vid 4nden av sin verktygsarm (24) forflyttar utmed en
grovt programmerad bana &tminstone ett arbetssystem (1), en
styranordning (11), som bibringar arbetssystemet (1) den
Bnskade exakta rdrelsebanan, ett stdtddmpningssystem (25),
som 4r anordnat mellan robotens verktygsarm (24) och arbets-
systemet (1), varvid detta stdtdidmpningssystem (25) kompen-
serar avvikelserna mellan den programmerade rdrelsebanan

och den exakta rdrelsebanan.

Anordningen dr anvidndbar fér mirkning av olika gods och
sdrskilt mirkning av hylsfdrsedda pappersrullar.
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Automaattilaite tavaran kisittelemiseksi

Tamd keksintd koskee automaattilaitetta painettavan pinnan
ymparoimdn massan, erityisesti paperirullien, merkitsemiseksi,
kasittden teollisuusrobotin, joka liikkuu kulmittain ja tyo-
kaluvartensa pdalla liikuttaa karkeata ohjelmoitua reittii
pitkin ainakin yhtd painantajirjestelmid. Automaattisella ki-
sittelylla ymmdrretddn yhti tai useampaa mekaanista vaihetta,
jotka suoritetaan jonkin teollisuusrobotin eli laitteen avul-
la, joka kdsittdd mekaanisen nivelrungon ja aktivointijirjes-
telmdn, tietojenkdsittelyosan, joka kisittii tuntoelimia,
tietojenkdsittelyjdrjesteImidn, joka vastaanottaa tuntoelinten
saamat signaalit ja antaa kaskyji aktivointilaitteille. Tar-
kemmin sanottuna keksinto koskee automaattilaitetta, johon
kuuluu teollisuusrobotti ja jidrjestelmd tavaran kisittelemi-
seksi, jota jdrjestelmdd kutsutaan myds tyojarjestelmiksi.

Teollisuusrobotti on automaattilaite, jota kdytetddn yha
yleisemmin kovin monenlaisten tavaroiden mitid erilaisimpiin
kdsittelyihin. On olemassa erityyppisiia teollisuusrobotteja,
joista kulmassa siirtyvidt robotit ovat kaikkein yleisimpiid.
Kdsiteltdessd tavaraa, joka edellyttii midrdttyjen liikerato-
jen seuraamista, erds ongelma, johon tdllaisten kulmassa
siirtyvien teollisuusrobottien kiyttidji tﬁrmé&, on niiden ky-
kenemdttomyys tydskennelld tarkoin midrdttyd rataa seuraten.
Robotti on nimittdin niveljirjesteImd ja sen tydkaluvarsi
piirtdd sarjan sitd lyhyempii matkoja, miti useampia ohjel-
mointikohtia siihen sisdltyy. Jollei ohjelmoida miidritdéntd
madrdd kohtia, mikd ei ole ajateltavissa, robotin tyokaluvar-
ren liikerata ei siis pysty seuraamaan tidysin mairittyid rataa
ja varsinkaan, erikoistapauksia lukuunottamatta, tyokaluvarsi
ei pysty siirtymddn jatkuvasti samansuuntaisesti tyostettidvin
pinnan kanssa. Vield vaikeampaa sen on seurata tyostettdvan
pinnan kanssa samansuuntaista liikerataa ja pysyi samalla va-
kioetdaisyydelld toisesta, viitepinnasta.
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Keksinnon mukainen automaattilaite kdsittdd laite kdsittaa
ohjausvdlineet, jotka tukeutuvat painettavan kohteen ainakin
yhteen pintaan ja kdyttavdt painettavan kohteen muotoa an-
taakseen painantajirjestelmdlle tdasmdllisen toivotun liikera-
dan, vaimennusjirjestelmidn, joka on sovitettu teollisuusrobo-
tin tyckaluvarren ja painantajdrjestelman vdliin, jolloin tdmd
vaimennusjirjestelmd kompensoi ohjelmoidun karkean reitin ja
tismallisen toivotun liikeradan valiset poikkeamat.

Laitteen erdin suoritusmuodon mukaan ohjauslaite kdsittaa
tuntoelimen, joka nojaa ainakin yhtd kasiteltdvdn tavaran
pintaa vasten, mikid antaa kdsittelylle tavoitellun sddnnonmu-
kaisuuden.

Keksinnon mukaisen automaattilaitteen erds erityisen edulli-
nen sovellutus on sen kiyttiminen tavaroiden painamiseen ja
varsinkin niiden merkitsemiseen ja vaikka keksinto soveltuu
hyvin erilaisten tavaroiden varsin erilaisiin automaattika-
sittelyihin, seuraava selitys 1iittyy yksinkertaisuuden vuok-
si padasiassa tavaroiden merkitsemiseen ja varsinkin muste-
suihkulla merkitsemiseen tarvittaessa liitettynd johonkin
muuhun kdsittelyyn.

Mustesuihkulla merkittdessd muste ruiskutetaan annettuina pe-
rikkiisini jaksoina useasta rivissd olevasta suuttimesta sel-
laisten mustepisteiden muodostamiseksi, jotka kuvaavat pai-
nantamerkkeja.

Keksinnon mukainen automaattilaite kdsittdd tall16in yhden
tyojdrjestelmin, joka on merkintdpdd ja silld voidaan merki-
ti kappaleita tai tavaroita, joiden ympdrilld on pintoja,
jotka ovat muodoltaan varsin erilaisia ja joihin voidaan
painaa merkintéjad, tai joissa itsessdan on tdllaisia pin-
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toja, merkitsemisen voidessa tapahtua mahdollisesti useaan
erisuuntaiseen kohtaan. Sen lisdksi, ettd tdmi laite on
erittdin joustavakdyttSinen, silli saadaan erittdin sddnndn-

mukainen merkinti.

Paperinvalmistusteollisuudessa on tapana merkitd hylsylli-
set paperirullat sekd rullan pididtyyn etti sen kylkeen.
Keksinndn mukaisella merkint&dpiilld varustetulla laitteella
voidaan t&dllainen painanta tehdi useaan kohtaan ja automaat-
tisesti. Niinpd silld voidaan tehdi merkinti rullan p&aa-
tyyn nojaamalla tdtd piidtyd vasten, jolloin merkintd teh-
ddédn edullisesti ympyr&dnkaarina, joiden keskipisteend on
hylsyrullan akseli. T&md on edullista, silli hylsyrullaan
merkityt tiedot voivat sdilyid aina rullan purkamiseen saak-
ka.

Silld voidaan tehdid merkintid my®s rullan kylkeen rinnan pdi-
dyn merkinndn kanssa asettamalla merkintdpdd samanaikaises-
ti rullan kahdelle pinnalle, toisin sanoen rullan puolelle

ja sen pdidtyyn.

Edullisesti voidaan merkint&p&dfhidn liittdd jokin toinen tyo-

jdrjestelmd, esimerkiksi etiketdintijdrjestelms.

Siihen voidaan my®s liittdi jokin sellainen jarjestelmid,
jossa kdytetdidn samanlaisia tunnistusmerkkejd kohdistusta
varten. Niinpd iskunvaimennusjirjestelmiinsid asennettuun
merkintdpddahdn voidaan liittii korkitusjédrjestelmd. Tapana
on nimittdin panna korkki, joka voi itse asiassa olla kruu-
nukorkki, kumpaankin pd&hdn paperirullan hylsyd rullan muo-
donmuutoslujuuden parantamiseksi. Korkitus tapahtuu t&al-
16in edullisesti samassa paperirullan kdsittelyasemassa
kuin merkintd ja kdyttidmidllsi paikannuskohtana rullan keski-
kohtaa, jota paikantamista k&dytetddn muutoin pddtymerkint&da

tehtdesssi.

Keksinndn mukaisen t&dllaiseen paperirullien merkitsemiseen
sovelletun laitteen suoritusesimerkkejd selitetiin seuraa-

vassa kuvioihin viitaten.
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Kuvio 1 esittdd merkintidjdrjestelmdd ja sen asennusta ro-
botin tySkaluvarren pd&hidn erdidssd keksinndn mukaisen lait-
teen suoritusmuodossa osittain leikkauksena ndhtdvédnd pysty-
kuvana.

Kuvio 2 esitt#i laitteen samaa osaa mutta edestdpdin nahty-
nd.

Kuvio 3 esittii samaa osaa sivulta katsottuna osittaisleik-
kauksena.

Kuvio 4 esittd#i korkitusjidrjestelmddn liitettyd merkintdjar-
jestelmdd pystykuvana ja osittaisleikkauksena.

Kuvio 5 esittdi osittain kuvion 4 mukaista merkintd- ja kor-

kitusjdrjestelmdd sivukuvana.

Kuvioissa 1, 2 ja 3 merkint&djdrjestelmd 1, joka on esitetty
tybasennossa hylsyllisen paperirullan 3 rullanpuolen 2 mer-
kintdsi varten, kidsittidd laatikon 4, jonka alapinnassa 5 on
pitkd keskirako 6, joka ulottuu sen pituuden padosan yli,
ja johon on sovitettu riviin suuttimia 7 mustesuihkuilla
painantaa varten. N&itd suuttimia, joita on kuutisenkymmen-
ti ja jotka on sovitettu ryhmittdin 8a, 8b, 8c jne. ja joi-
den vilissid on rivejd vastaavat vdlit, jokaisen ryhmdn muo-
dostaessa kirjoituksen yhden merkin, pitdd paikallaan raos-
sa ja samalla suojaa laatikkoon kiinnitetty profiilikappale
9. Jokainen suutin on liitetty mustesdiliddn ei-esitetyin
putkin. Sen syS6ttdd ohjaa sihkoventtiili, jota itseddn oh-

jaa ei esitetty mikroprosessori.

Laatikon alasivun jokaiseen neljddn kulmaan raon ympédrille
sovitetut kuulalaakerit 10 toimivat kosketuskohtina merkit-
tivddn pintaan. N&md neljd kuulaa muodostavat tuntoelimen
ja ne ovat osa merkintdjdrjestelmdn ohjauslaitetta 1l1l; ne
pitdvdt tdlld tavoin merkintdjidrjestelmdd ja varsinkin
suuttimia halutun ja vakiona pysyvan matkan pddssé merkit-

tdvastd pinnasta.

varsi 12, joka on asennettu laatikon 4 yhteen paahédn 13,
kannattaa kahta laakeria 14, 15, joiden ldpi ulottuu kaksi
vartta 16, 17, jotka kumpikin pddttyvat rullaan 18, 19.
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Poikkituki 20, joka yhdisti#i kahta vartta 16, 17, on
asennettu pneumaattisen sylinterin 22 varren 21 pd&dhdn.
Tdmd kokonaisuus samoin kuin neljsd edelld mainittua kuulaa
kuuluvat ohjauslaitteeseen 11. Edellj selitetylld asennuk-
sella rullat 18, 19 voivat asettua kahteen asentoon:

- lepoasentoon, joka vastaa sylinterin 22 varren 21 taakse-
vetaytymistd, rullien ollessa ti#l18in tuntoelimen neljin
kuulan p&&n m8drittadmdn kosketustason T takana,

- tyGasentoon, joka vastaa sylinterin 22 varren 21 ulostu-
loliikkeen p&&dtekohtaa, rullien 18, 19 ollessa t&d118in
edelld mddritellyn kosketustason T edessi. Tdssd tydasen-
nossa molemmat rullat asettuvat hylsyllisen paperirullan 3
padtyd 23 vasten kuten edemp&nd on mainittu, kun taas tunto-
elimen nelj&d kuulaa ovat asettuneina paperirullan rullan-

puolta 2 vasten.

Teollisuusrobotin tydkaluvarren 24 ja merkintijidrjestelmin
védlinen liitos on tehty iskunvaimennusjirjestelmin 25 avul-
la. T&md jarjestelmid kidsittii kaksi jdykdsti laatikon mo-
lempiin sivupintoihin 28 asennettua laakeria 26, 27, jotka
kannattavat kahta pituussuuntaista eli raon 6 kanssa saman-
suuntaista vartta 29, 30. N&ihin kahteen varteen on asen-
nettu luistikokonaisuus 31, joka kdsittii levyn 32, jossa
on neljd rengasta 33, 34, 35, 36. Renkaiden ja laakereiden
26, 27 vdliin on sovitettu jokin elastinen jousitusjarijes-
telmd kuten jousilaattoja 37. Tami jdrjestelmd sallii luis-
tikokonaisuuden joustamisen edestakaisin pituussuunnassa
pitkin varsia 29, 30. Luisti késittii myds kohtisuorassa le-
vyyn 32 ndhden olevan akselin 38, joka kannattaa piddssiin
levyd pallomaisen kuulalaakerin 39 valitykselld, joka mah-
dollistaa levyn 32 kallistusliikkeen akseliin 38 n&dhden.
Tdhdn akseliin 38 on samoin asennettu ohjasusyksikkd 40,
joka k&dsittdid levyn 41, jossa on reikii useiden, esimerkik-
si kolmen, ohjausvarren 42 ldpimenoa varten, jotka ohjaus-
varret ovat samansuuntaisia akselin 38 kanssa, ja telan 42,
joka kannattaa niitd ohjausvarsia. Toinen joustojirjestel-
md, joka sekin muodostuu jousilaatoista 44, ympdar6i akselia

38 levyn 41 ja telan 43 vilissd. Tela 43 on kiinnitetty
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kddntyvidksi akseliin 38 ndhden, kun taas levy voi liikkua
sitd pitkin akselin 38 olakkeeseen 46 asennetun vasteen 45
rajoittaessa tdtd liikettd yhdeltd puolelta ja jousilaatto-
jen 44 rajoittaessa sitd toiselta puolelta. Levyd 41 ja le-
vyd 32 yhdistdd joustava vddntdjédrjestelmd, jonka muodosta-
vat kolme sylinterilohkoa 47 ja joka rajoittaa levyn 32 ym-
pyranmuotoista liikettd akseliin 38 ndhden. Akselin 38 paa
48 on asennettu liukuvaksi robotin tydkaluvarren 24 kannat-

taman rungon 50 aukkoon 49.

Tamd asennusjidrjestelmd antaa merkint&djdrjestelmdlle mahdol-
lisuuden useisiin joustoihin:

- ensimmidinen lineaarinen jousto pituussuunnassa pitkin var-
sia 29 ja 30, toisin sanoen samansuuntaisesti suuttimia kan-
nattavan raon kanssa, jousilaattojen 37 ansiosta,

- toinen lineaarinen jousto pitkin akselia 38, kohtisuoraan
ensiksi mainittuun joustosuuntaan ja merkittdvddn pintaan
nihden jousilaattojen 44 ansiosta,

niiden kahden jouston laajuuden voidessa olla useita sentti-
metrejd,

- kaksi ympyranmuotoista joustoa (tai vddntdjoustoa) sylin-

terilohkojen 47 ja jousilaattojen ansiosta.

Robotin ty&kaluvarren kannattamassa rungossa on kaksi ei-
esitettysd liikeradan pddttymisaseman katkaisijaa, joiden

signaalit vdlittyvdt robotin ohjauslaitteistoon.

Teollisuusrobotti, jota ei ole esitetty kuvioissa, on esi-
merkiksi IRB 60-tyyppid oleva 6-akselinen robotti, jota myy
ASEA. Tidssid robotissa on tunnettuun tapaan mikrotietokone-

tekniikkaan perustuva ohjauslaitteisto.

Kuviot 4 ja 5 esittdvidt laitetta, joka on varustettu hylsyl-
listen paperirullien merkint&djdrjestelmdlld yhdistettyna
jdrjestelmddn, jolla pannaan korkit hylsyllisten paperirul-

lien hylsyyn.

Merkintdpdda 51 ja iskunvaimennusjdrjestelmd 52, joihin se
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on asennettu, ovat rakenteeltaan samanlaiset kuin kuvioiden
1, 2 ja 3 yhteydessd selitetyt. Tadssd suoritusmuodossa laa-
kerit 53, 54 on edullisesti asennettu merkintipididn sille si-
vulle 55, joka on vastakkainen merkintdsuuttimilla varustet-
tuun alasivuun 56 ndhden, mikd supistaa tydjdrjestelmidn vaa-
timaa tilaa. Ohjauslaitteessa 57 on samoin kuulalaakereita
58, jotka on sovitettu merkintdlaatikon alasivulle 56, ja
kahden sisddnvedettdvan , sylinterin 60 liikuttaman rullan
59 muodostama yksikkd, joka rullan merkitsemisen aikana

asettuu hylsyrullan pd&dtyd vasten.

Laite k&dsittdd robotin tydkaluvarren 62 kannattamaan run-
koon 61 asennetun korkitusjidrjestelman 63. Tdmd korkitus-
jdrjestelmd k&dsittdd tarttumisnokan 64, jonka ympidrille on
sovitettu elastinen kalvo 67, joka pysyy paikallaan renkaan
65 ja mutterin 66 avulla, ja joka pystyy paisumaan putkien
68 sisddntuloon 101 kytketyn sdhkdventtiilin kanssa yhtey-
dessd olevan ei-esitetyn putken kautta tulevan ilman vaiku-
tuksesta. Nokka on varustettu siseelld 69, jossa on pallo-
mainen pinta 70, jolla pddsee pydrimddn varrenistukka 71.
Istukan 71 ja nokan 64 vdliin on sovitettu sylinterilohkoja
72. Istukka on ruuvattu varteen 73, Jjoka on sovitettu sy-
linteriin 74, jonka itsensd ymparilld on vastasylinteri 75.
Vastasylinteri on asennettu ruuvaamalla aluslevyyn 76, joka
on kiinnitetty robotin ty®dkaluvarren 62 kannattamaan run-
koon 61. Sylinterin 74 ja vastasylinterin 75 vdliin on si-
joitettu ensimmdinen sylinterimd@inen kierrejousi 77, joka
nojaa vasten vastasylinterin pohjaa 78 Jja sylinterin alus-
taa 79. Toinen sylinterimdinen kierrejousi 80 on sovitettu
sylinteriin 74 varren 73 ja sylinteriin kiinnitetyn renkaan
81 vdliin. Vastamutteri 82 pitdd varren 73 kiinnitettynd
varrenistukkaan 71. Kaksi kulmalevyd 83, 84, jotka on kiin-
nitetty aluslevyyn 76 ja runkoon 61, tdssd kiinnityslevyn
85 vdlitykselld, kannattavat vastasylinterin molemmin puo-
lin kahta asentokatkaisijoita 88, 89 varten tarkoitettua

kannatinlevyd 86, 87.

Laite toimii seuraavasti. Kyljelleen asetettu hylsyllinen
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paperirulla saapuu merkintd- ja korkituspisteeseen. Kun ro-
botin tydkaluvarren karkeat liikeradat on ochjelmoitu tunne-
tulla tavalla, korkitusjédrjestelmd tarttuu korkkiin. Se on
itse asiassa kruunukorkki, jonka ulkopinta on varustettu
viisteelld. Tarttuakseen korkkiin tarttumisnokka asettuu
korkin keskiaukkoon. T&11ld hetkelld ilmaa sybtetddn sisdput-
kiin 68 kalvon, joka asettuu t&dl116in korkin keskiaukon sisd-
pintaa vasten, paisuttamiseksi. Robotin tydkaluvarsi siir-
tyy sitten asettuakseen hylsyrullan pdddyn eteen. Asemakat-
kaisin 88 tunnistaa kaksi hylsyrullan onton hylsyn kaksi
pistettd, mikd mddrdd hylsyrullan keskipisteen. Robotin
tydkaluvarsi kddntyy sitten asettaakseen korkin rullan
hylsyn kohdalle.

Aukosta 102 tuleva paineilma, jonka tuloa ohjaa sdhkdvent-
tiili, liikuttaa talloin vartta 73. Korkki painuu sen ulko-
pinnassa olevan viisteen ohjaamana t&dll8in hylsyyn, mutte-
rin 66 alapinnan 89 tyontdmdnd. Samaan aikaan ilmansyott&-
putkeen liitetyn sdhkdventtiilin avautuessa elastisen kal-
von 67 paisunta alenee. Sdhkoventtiili, joka ohjaa ilman
tuloa varren 73 pddhdn, on sekin avoinna ja varsi 73 palaa
taaksepdin jousen 80 painamana. Panemalla sdhkdventtiili
uudestaan toimimaan pddstetddn uudelleen ilmaa, jotta var-
mistetaan korkin painuminen paikalleen yhdelld tai mahdol-
lisesti useammalla iskulla. N&diden iskujen iskureaktion ab-
sorboi jousi 77, joka on sijoitettu sylinterin 74 ja vasta-
sylinterin 75 vdliin. Kun korkki on asetettuna paikalleen,
robotin ty®dkaluvarsi irrottautuu ja kddntyy asettaakseen
merkintdpddn hylsyrullan pdiddyn kohdalle, rivissd olevien
merkintidsuuttimien ollessa suunnattuina hylsyrullan s&dteit-
tdisakselin suuntaan. Pd3 asettuu rullan pddtyd vasten ja
sitd ohjaavat etenkin kuulat 58, jotka pitdvdt sen halutul-
la merkintdetdisyydelld. Robotin tySkaluvarsi kdynnistyy
sitten, jolloin merkintdpdd tekee ympyrédnkaaren hylsyn kes-—
kikohdan ympiri, jonka on tunnistanut etuk&dteen asentokyt-
kin 88, ennen kuin korkki pantiin paikalleen kuten edella
mainittiin. Merkintdpddn siirtymisen aikana suuttimiin syo-

tetddn mustetta jaksottain ohjelmoidusti painantamerkkien
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piirtdmiseksi, esimerkiksi 7 tai 14 vierekkiisen suuttimen
piirtdessd yhden merkin. P&&n siirtymisen aikana p&id py-
syy vakioetdisyydelld hylsyrullan pdddystd ennen kaikkea
kuulat 58 kdsittdvdn ohjauslaitteen ja iskunvaimennusjir jes-

telmdn, johon se on asennettu, ansiosta.

Kun pdddynmerkintd on saatu pddtdkseen, robotin tydkaluvar-
si vapauttaa merkintidpiddn ja vie sen hylsyrullan reunaan.
Asentokatkaisin 88 paikantaa hylsyrullan rullanpuolen ja
tySkaluvarsi asettaa merkintdpidn sen yldpuolelle. Rullien
59 ulostuloa ohjaava sylinteri 60 kdynnistyy ja merkintdp&i
asettuu oikeaan asentoon, rullien nojatessa hylsyrullan pdi-
tyd vasten, kun sen sijaan kuulat 58 ovat rullanpuolta vas-
ten. Rullan merkintd tapahtuu sitten samoin kuin piddynkin
merkintd, musteen tullessa suuttimiin jaksottain ja ohjel-
moidusti. Merkintdpiddn siirtymisen aikana iskunvaimennus-
jdrjestelmd kompensoi robotin tydkaluvarren liikkeen ja
rulla- ja kuulaohjauslaitteen aikaansaaman halutun ja tas-

mdllisen liikeradan vidliset poikkeamat.

Kun laite on varustettu kahdella ilmaisimella, on mahdollis-
ta tyOskennelld samalla tavoin toisella hylsyrullalla, joka

on ensimmdisen vieressai.
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Patenttivaatimukset

1. Automaattilaite painettavan pinnan ympdardéimdn massan,
erityisesti paperirullien (3), merkitsemiseksi, kisittaen
teollisuusrobotin, joka liikkuu kulmittain ja tydkaluvartensa
(24) pddlld liikuttaa karkeata ohjelmoitua reittia pitkin ai-
nakin yhtd painantajdrjestelmdd (1), tunnettu siitd, ettd
laite kdsittdd ohjausvdlineet (11), jotka tukeutuvat painet-
tavan kohteen (3) ainakin yhteen pintaan ja kdyttda painetta-
van kohteen (3) muotoa antaakseen painantajdrjestelmdlle (1)
tismillisen toivotun liikeradan, vaimennusjarjestelmdn (25),
joka on sovitettu teollisuusrobotin tytkaluvarren (24) ja
painantajdrjestelmdn (1) vdliin, jolloin tdmd vaimennusjar-
jestelmd kompensoi ohjelmoidun karkean reitin ja tdsmallisen
toivotun liikeradan viliset poikkeamat.

2. Patenttivaatinmuksen 1 nukainen automaattilaite,
tunnettu siitda, ettd painantajdrjestelmd (1) on mustesuih-

kuja kdyttdvd merkintdjdrjestelmi.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 nukainen automaattilaite,
tunnettu siitd, ettd ohjausvdlineet (11) ottavat ohjekoh-
daksi paperirullan pdddyn (23) silloin kun merkintd tehdddn
rullanpuolelle (2).

4, Jonkin patenttivaatimuksista 1-3 mukainen automaatti-
laite, tunnettu siitd, ettd se kdsittdd asentokatkaisimen
(88), joka paikantaa hylsyrullan keskikohdan merkintdd varten
tihdn keskikohtaan keskitettyyn ympyrdnkaaren nuotoon.

5. Patenttivaatimuksen 3 tai 4 mukainen automaattilaite,
tunnettu siiti, ettd ohjausvdlineet (11) kasittdvdt kuulia
(10), jotka toimivat kosketuskohtina merkittdvddn pintaan ja
rullia (18, 19), jotka rullanpuolelle (2) merkittdessd aset-
tuvat pddtyd (23) vasten.
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6. Jonkin patenttivaatimuksista 1-5 mukainen automaatti-
laite, tunnettu siitd, ettd iskunvainennusjirjeselmd (25)
antaa painantajdrjestelmdlle (1) mahdollisuuden kahteen toi-
siaan vastaan kohtisuoraan lineaariseen joustoon ja kahteen
ywpyrdn muotoiseen joustoon.

7. Jonkin patenttivaatimuksista 1-6 mukainen automaatti-
lTaite, tunnettu siitd, ettd se kdsittis jonkin toisen en-
siksi mainittuun painantajiarjestelmdin (11) liitetyn tyodjdr-
Jestelndn.

S. Jonkin patenttivaatimuksista 1-7 mukainen automaatti-
laite, tunnettu siitd, ettd se kdsittds painantajdrjestel-
mddn (1) liitetyn korkitusjdrjestelmin (63), joka kiyttid hy-
vikseen samoja paikantamismerkkeja.

9. Patenttivaatimuksen 3 nukainen automaattilaite,
tunnettu siitd, ettd korkitusjarjestelmd (63) kdsittii is-
kureaktion vaimennuslaitteen (77).
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Patentkrav
1. Automatisk anordning fér mirkning av en av en tryck-
bar yta omgiven massa, sirskilt pappersrullar (3), innefat-
tande en industrirobot, som rér sig hérn mot horn och vid dn-
dan av sin verktygsarm (24) forflyttar utmed en grov prog-
rammerad bana 3tminstone ett tryckningssystem (1), kdanneteck-
nad av att anordningen innefattar styranordning (11), som
baserar sig p3 dtminstone en yta i det tryckbara féremdlet (3)
och anvinder formen av det tryckbara féremdlet (3) for att
bibringa tryckningssystemet (1) den dnskade exakta rdrelseba-
nan, ett stotdimpningssystem (25), som &r anordnat mellan ro-
botens verktygsarm (24) och tryckningssystem (1), varvid
detta stotdiampningssystem kompenserar avvikelserna mellan den
programmerade grova banan och den exakta ©nskade rdérelsebanan.

2. Automatisk anordning enligt patentkravet 1, kanne-
tecknad av att tryckningssystemet (1) &r ett med blackstrdle
arbetande mdrkningssystem.

3. Automatisk anordning enligt patentkravet 1 eller 2,
kinnetecknad av att styranordningen (11) tar pappersrullens
inda (23) som en styrningspunkt i fallet dd mirkningen sker
pd rullsidan (2).

4. Automatisk anordning enligt nd3got av patentkraven 1-3,
kinnetecknad av att den innefattar en positionsavkopplare
(88), som lokaliserar hylsrullens mittpunkt for mdrkning i
denna mittpunkt centrerad cirkelbdgeform.

5. Automatisk anordning enligt patentkravet 3 eller 4,
kinnetecknad av att styranordningen (11) innefattar kulor
(10), som fungerar som berdringspunkter mot mdrkningsytan och
rullar (18, 19), som under mirkning p& rullsidan (2) ligger
sig mot andan (23).
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6. Automatisk anordning enligt ndgot av patentkraven 1-5,
kdnnetecknad av att stotdampningssystemet (25) ger tryck-
ningssystemet (1) méjligheten till tv3 vinkelritt mot varandra
linedra fjadringar och tvd cirkelformiga fjidringar.

7. Automatisk anordning enligt ndgot av patentkraven 1-6,
kdannetecknad av att den innefattar ett annat med det f&rst-
nimnda tryckningssystemet (11) férenat arbetssystem.

8. Automatisk anordning enligt ndgot av patentkraven 1-7,
kdnnetecknad av att den innefattar ett med tryckningssyste-
met (1) forenat tilltippningssystem (63), som utnyttjar samma
lokaliseringsmirken.

9. Automatisk anordning enligt patentkravet 8, kdnne-

tecknad av att tilltippningssystemet (63) innefattar en
dampningsanordning for stotreaktion.

Viitejulkaisuja-Anférda publikationer

Hakemus julkaisuja:-Ans8kningspublikationer: Saksan liittotasavalta-
Férbundsrepubliken Tyskland(DE) 2 445 559 (B 65 G 47/90), 2 625 933
(B 25 J 9/00), 2 751 186 (B 27 M 1/00). USA(US) 2 819 669 (101-35).
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