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N

Oppfinnelsen angdr et system for horisontal stabling
beregnet p& ordning og automatisk uttak av borstenger szrlig bestemt
for en undérvannsbrann-boring. ‘ ‘

Det foreligger allerede mer eller mindre automatiserte
systemer som muliggjdr horisontal lagring av borstenger_qmbofd pa
skip som gjdr tjeneste som eller har et boretdrn., Denne -lagrings=-

mate er foretrukket fremfor vertikal lagfing av borstengene i bore-
tédrnet nar det dreier seg om operasjoner p& havet, bade pa& grunn
av boretdrnets utilstrekkelighet og plassbehov og p& grunn av for-
‘delingen av massene ombord pa farttyet., Et horisontalt stablésystem

saom’ er kompakt og medfsrer sma omkostninger, bestdr i anbringelsen

av borstengene i stativer ved & la dem ligge umiddelbart over hver-
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andre mellom vertikale sByler som skiller to p& hverandre fdlgende

f

stativer, 5tengen¢»kan tas ut i en hvilken som helst stativrekke-
flge, hvilket har'daﬁ foraél,at defrér mulig & lagré“éiéﬁger med
forskjellig dimensjoner i forskjellige stativer. Deti@gf har systemet
den ulempe at det nddvendiggjor tilstedeverelsen av éhfarbeidsstqkk
for uttak av hver bors%éng'ogfanvendeiéen av plasskrevende portaler
eller broer.. : g

..Derimot har de helt: auLomatlserte systemar den fordel
at de er hurtigere og unngdr anvendelsen av portaler. Pr1n51ppet

for disse stablesystemer gar ut“pd & la borstengene hvile p& en rekke
horisontale bzrefingre andrdnétjvgr&ikalt rett overfor hverandre.
Disse fingre har ved sitt dvre bérti en glatt overflate for opptak
av borstenger 6g fremspring pa sitt nedre parti-for & tjene som
féringer for sténgene som hviler p& den umiddelbart under liggende
rekke av fingre. N&r man Bnsker & fdre inn borstenger i en rekke
fingre etter fylling av den umiddelbatt nedenfor’ liggende horisontale
rekke, senker man de ©vre fingre bestemt for & bare den nye rekke
borstenger, hvilket gjor det mulig & holde p& plass de allerede
anbragte stengef. Man.fjerner deretter fingrene i den umiddelbart
ovenfor liggende rekke som semere skal tjene -som kammer for de bor-
stenger man akter & stable. En bé&ndtransportr omfattende rekker

av innbyrdes adskilte tenner, Sllk at to pé hverandre folgende

tenner tjener som f@ring og medbrlnger i 51deretn1ngen av en borstang,
anbringes loddrett pd og over den f&rste Bvre stangrekke. Utstyret
av borstenger i denne rekke blir deretter forskjévet ved hjelp av
transportbéndet slik at stengene passerer utenfor enden av fingrene
og faller ned pa en egnet skinne, hvor transportruller baret av
vektarmer drevet av trykksylindre holder borstangen for & fdre denne
‘:hnrlsontalt til en ovenfor llggende ‘héyde.

~'>w En slik anordning er fullt tllfredsstlllende for.
-vanllge boresystemer, det vil si for boresystemer, hvar, fullstendig
.automatisering: av. hver av de operasjoner som er nidvendige for
‘ggapfé;ingyévlgn borstang utlevert av_étableanordnipgan frem til
_Euretérﬁeijgg til.dens tilkopling til boxstrengen ikke er forutsatt.
. ‘ ‘ Nar man dimidlertid er nddt til & automatisere disse
forskjelllge UDEIESJOHEI,VV;lAdEt.Vﬁra nddvendig -radikalt & elimi-~
nere enhver farewfo;“fgl}aktié fremforing..av borstenger og sikre

en péiifeiiéhet_bg fﬁlgelig.an,fullstendig sikkerhet i. forldpet. og
rekkefolgen av. operasjonene, med stabling og utlevering av- borstengene.

Foreliggende. oppfinnelse angér,
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s&ledes et system for stabling og utlevering av borstenger, hvor hver
borstang bezres horisontalt av minst to barefingre som hver tilhorer
en adskilt rekke.horisontale bazrefingre vertikalt rett overfor hver-
andre og med jevn innbyrdes avstand, idet hver finger i én og samme
rekke har en fri ende og en ende festet til én og samme sdyle, idet
nevnte system er forsynt med en mottakeranordning for en borstang i
horisontal stilling og for f&ring av denne i verfikal retning til
tnsket hoyde av hver gruppe fingre som befinner”seg i ett og samme
horisontale plan, og dppfinhelsen_utmerker seg ved at den omfatter
minst to horisontale skipetranéportéref med akse loddrett pd nevnte
vertikale fcrskyvningsﬁlan for den vertikale stangftringsanordning,
savel som en anordnihg for skrittvis sjnkron»dreiniﬁg av skruen og -
en anordning for synkron‘furékyvning av nevnte horisontale transpor-
trer til en gitt hdyde, idet transportékruenés lengde er stdrre enn

lengden av nevnte fingre og slik at hver stang Fcrskjavet_vertikélt'

ved hjelp av den vertikale faringsan¢rdning stoppes av nevnte skruer, °

hvilke selv har samme skritt og samme orientering.

Da den ved hjelp av fringsanordningen for borstengene
vertikalt forskjsvede horisantale borstang stanses av to skruer med
samme skritt og samme orientering, er det tilstrekkelig at deres
orientering i utgangsstillingen vil vere slik at den bevegede bor-
sténg faller inn i hulrommet som foreligger mellom de p& hverandre
félgende partier av to skrueformede flater p& hver skrue. for ved
enkel dreining av skruene & bevirke horisontal bevegelse av bs;sfsn97
ene parallelt med bzrefingrene. Fordelen ved et slikt system er
af man kan anvende dette for borstenger med forskjéllige diametere,
idet borstengéne'trenéer mer eller mindre inn mellom to partier av
de skruelinjeformede flater alt etter stdrrelsen av deres diameter,
Det vil s8ledes vere mulig 4 eliminere enhver feilaktig fremféring
av borstenger selv med store dimensjoner og & bibeholde mellom dem
en nayéktig parallellitet under deres horisontale fremf8ring pa
transportskruene nd&r disse drives med sin dreiebevegelse.

Et annet trekk ved oppfinnelsen beétér i at hver ende
av hver aksel for nevnte transportskruer er montert i en holder, idet
en av disse holdere glir vertikalt p& en sdyle anordnet utenfor de.
frie ender av bazrefingrene bestemt for stabling av nevnte borstenger,
idet nevnte holder blant -annet omfatter en horisontal.stétteplate

i en slik hdyde at nar den dvre flate av platen befinner seg i h&yde’
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med den Bvre overflate av de for stabling av borstengene valgte fingre,
vil den bBorstang som stoppes av nevnte transportskruer pé sin beve-
gelse nedover ved hjelp av stengenes vertikale fdringsanordning,. trenge
inn méllomftd'tilsiétende~partief med skruelinjeformet overflate og

sttte mot nevnte siattepléte.

Fordelan ved en Sllk mekanlsms er & mullggJora hori-
sontal bevegelse samtldlg av borstenger med meget stor vekt ved &
la stengene hv11e ikke pa skruene, men pa platene og deretter pa
bereflngrene Dg saledes unnga ‘de s=rlig store pakJennlnger pa de
skruellnjeformede flater. Man kan av denne grunn for styring av
transportskruenes omdrelnlng anvende organer med forholdsv1s sma
krefter.A Det er dessuten mullg a dke hastlgheten av anordningen
for vertlkal forlng av burstengene fordi den transporterte stang
stanses av plater som tJener som anslag, og ikke av skruenes over-
flater. Endellg har man v1rkellgggort en bekvem og effektlv anord-
nlng som uten stdt brlnger borstengene 1nn pé bareflngrene fordi det
er tilstrekkelig & gi platene en slik dimensjon at hver borstang
tilfdrt platen, hviler p& denne under sin horisontale bevegelse
helt til den hviler p8 endene av fingrene som befinner seq i samme

hoyde.

Et annet trekk ved oppflnnelsen bestar i at det part1
av de horlsontale skruetransportorer, som beflnner seg utenfor et
vertikalt plan som avgrenser de frie ender av bareflngrene. har en
stirre Stlgnlng enn stlgnlngen av det part1 av Skruene som befinner

seg rett overfor flngrene.

- Denne anordnlng gjor det mullg _ disponere et fritt-
rom»ﬁi&strekkellg,for f&dring av en borstang pé& .de partier av skruen
som befinner seg utenﬁbr‘de~frie,ender av fingrene, samtidig som.
den mulighet bibeholdes & f&re:em borstang pé& bzrefingrene, ved
dreining en enkelt omdreining av-de horisontale skruetranqurtﬁ;ers

aksel og derved :lette automatiseringen og hastigheten.av operasjonene.

‘Ennd et trekk ved foreliggende oppfinnelse er at under-
sttttelsen av den ende av de horisontale transport8rer som er motsatt
understdttelsen forsynt-mgd.en-stotteplate,,gllr vertikalt pa den
sByle som barer. barefingrene, -idet hver.av fingrene.med unntagelse
av den nederste finger omfatter -en.kam som kan innta to stabile
stillinger:: den eng .horisontal for & sikre fri gjennamgang av bor-

stengene p& de umiddelbart under liggende fingre, den annen vertikal
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for & bibeholde en konstant avstand mellom borstengene anbragt pa
disse flngre, idet hver kam har et styreorgan for 4 la den passere
fra en p051530n tll den annen og hver understottelse som gllr pé&
nevnte soyle nmfatter en innretning for styrlng av nevnte organ,
slik at under den vartlkale bevegelse av nevnte understottelse i
retnlng oppover v1l den v1ppe nevnte styreorganer til den stilling,
hvor kammene er horlsontale, og under dens bevegelse nedover vil
den f&ire nevnte organer tll deres utgangsstllllng hvor kammene er
vertikale. ‘

. I tillegg til systemets enkelhet og kpﬁp;kthgt_biba-
holder man en absolutt sikkerhet i funksjonen under gjennomldpet av
en stableoperasjon eller ved uttak av borstenger fra en horisontal
rekke etter tur. OSom eksempel antas at man vil legge en rekke bor-
stenger pa bareflngrene i en bestemt hoyde og at man #nsker &, fylle
rekken umiddelbart under. Det er klart at denne péfylllng eller
lnnlastnlng er gjort mulig ved at styre;nnretnlngen for understottelse
av den horisontale transportpr vil ha vippet sty:eorganetAfur kammen .
som bzres av fingeren umiddelbart ovenfoi ved sin bevegelse oppover.
Etter p&fylling bevirker transportéirens beJegelse nedover progressiv
vippebevegelse av kammen fordi styreinnretningen béret av traﬁspo;a
tdérens understdttelse gar nednvarvqg férer kamméns étyracrgan til .
utgangsstillingen. Dette férer til at mens de partier av den hori-
sontale transpnrtor som har skruellngeformede overflater, progressivt
gdr ut av de mellamrom som skiller pa hverandre fulgende borstenger,
trenger kammens tenner pgogxesg;vt ;nn i disse mellomrom. Man sikrer
p& denne méteAen stadig féring av borstengene éom gir systemet en
fullstendig funksjonssikkerhat. A o

Ennd et trekk ved oppfipnelsen er at-anq;gningén som
tar i mot og f8rer borstengene vertikalt, omfatter minst to ruller
med horisontalakse som hver har et spor for Dpptak og forlng av en
borstang. idet disse spor er anbragt i samme vertikale forskyvnings-
plan for rullene, mellpm en dvre stilling for péfy;llngsgggrasjoner og
en nedre hvilestilling, idet minst én av disse ruller samvirker i
sin gvre stilling med anordningen for fdring i lemgderetningen av
borstangen biret ay disse ruller helt til en av borstangens ender

stéter mot et anslag,

Fordelen ved denne angrdning er at det samme hori-
sontale stablesystem gj&r det mulig & sikre ikke bare stabling av
borstenger med fq;gkiél;ig diameter, men ogsd borstenger med fgrskjéle
lig lengde, Da dessuten det utstyr av deler som er i bevegelse, er-

begrenset til farskyvningsbevegelser og dreining om sin egen akse,
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vil det.vere speszelt hens;ktsm5531g é utstyre et slikt system. med
en rekke styreorganer og eventuelt. 1ntegrere dlsse i det. indre av
et fullstendig automatlsk utstyr, slik at en ende av den borstang
som trekkes ut_av stablesystemét, uansett s;ne.dlmenSJDne; vil komme
frem i en. pa forhénd bestemt stilling. ‘ .

Andre fordeler og trekk ved oppflnnelsen v11 fremgéd
av fdlgende beskrivelse under henvisning til tegn;ngene som i form
av rene eksempler uten begreﬁsning viser en utfﬁrelses?orm av et
horisontalt stablesystem for borstenger, og hvor flg. 1 er et skjema-
tisk perspektlvrlss av et av stableelementene i det horlsontale
stablesystem, fig. 2 er et planrlss av stableelementet v1st pa fig. i'
fbr noen borstahg enna er lnnfart flg. 3 er et opprlss ‘av en detalj
av stableelementet pa flg. 1, flg. 4a og db er skjematlske delrlss
i snitt etter llﬂJBﬂ IV 1V pa fig. 3 for to forskjelllge stllllnger'-
av kammen for forlng av borstengene, flg; 5a Og Sb v1ser-hénh0139visi
skjematlske IlSS av styreorganene for dr81n1ng av kammen for hvef
av de pa flg. 4a og 4b viste kamstllllnger, flg. 6 er et‘skjematlsk
samleperspektlv av det horlsontale stablesystem for borstenger, :
fig. 7 er et skgematlsk perspektlvrlss av en detalg av fremforlngs—
lnnretnlngen for borstenger p& fig. 6, fig. 8 er et skJematlsk riss
av en detalJ av motorblokken pa flo.vé,'Fié, S er.etbskjematlsk riss
av en annen motorblokk pa flg. 6 og Flg. 10 exr ét ékjématisk-risé ‘
av furblndelsene mellom styreorganene for forskyvnlng av borstenger.

For a lette beskrlvelsen av det horlsontale stable-
system fcr borstenger skal forst henv1ses tll flg. 1 som v1ser et :
av utstyrene med bareflngre og transpurtorer for borstenger som.
stablesystemet besté&r av. '. s

‘P& denne figur og barfe for dét formal & lette for-
stielsen év’tegningen,'ei'det“antatt:at”borstengene‘T til 5 er under
lnnforlng i denhorisbntale stableanordnlng og .p& en hvilken som -
helst av bareflngrene 26

‘Selv om ian ikke har vist noen borstenger mellom
stengene 3 og 4 “er det klart at 1 prak51s er “det - ingen grunn til-
4 la det sta lgjen frie rom mellom to ‘p& hvérardre félgende bor-"
stenger i én og ‘$amme horisontale rekke og at -alle ovenfor llggende
rekker kan vere antatt fylt, R

Det .vil likeledes forstées. at borskengene er under-
stottet av, mlnst to-identiske utstyr som det ene v;st :péd fig. 1.
Hvert av disse utstyr omfatter.i-det ,vesentlige en: U= formet ramme
sammensatt av en:horisontal sokkel.6 og av .to vertikale sdyler 7 og

EEE AR .
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‘8. Stylene 7 og 8-§om er vist sett ovenfra p& fig. 2, har flenser

9 og 10 p& sdylen 7, 11 og 12 péd sdylen 8. Te lagringskapslinger "
13a og 13b understdtter en skrue 15 ved dens ender savel som en sen-
tral kapsling 13c. De omfatter dessufen féringsruller 13d som fo&res
henholdsvis av flensene 9 og 12 i hver style for & lette den verti-
* kale forskyvning av lagringskapslingene 13a og 13b langs sdylene

7 og 8. Hver kapsling er festet ved endene av en rullekjede 16 hen-
holdsvis 17. Kjedene 16 og 17 léper over skiver 18 og 19, hvilke
skiver drives synkront enten i den ene eller den annen retning ved
hjelﬁ av en egnet drivmekanisme 20 festet til sokkelen 6., Over-
‘faringen av bevegelsen foregdr ved hjelp av en aksel 21.

Borstangen 5 hviler p& en barerulle 22 montert pa en
stétte 23 som glir p& flensen 10 pd sdylen 7. Denne stdtte drives
ved hjelp av en innretning som svarer til den allerede beskrevne
for vertikal drift av kapslingene 13a og 13b. Dens drivanordning
kan vere en hvilken som helst og er vist ved 24 pd den annen side
av sokkelen 6 1 fofhold til anbringelsen av drivanordningen 20,

-N&r stdtten 23 gar nedover langs sdylen 7, vil bor-
stangen 5 stote mot ststteplaten 25 som hindrer den i & trenge helt
ned til bunnen av det skruelinjeformede spor i skruen 15. Lagrings-
kapslingen 13b omfatter et drivelement som kan vere av en vilkéarlig
type som er i stand til & dreie skruen 15, enten i den ene eller den
annen retning og begrense dens bevegelse til en enkelt omdreining.
Denne type drivanordninger er i og for seg kjent og derfor ikke
nermere vist. Man kan f.eks. anvende enten en motor utstyrt med en
koplingsinnretning for en enkélt‘omdreining, éller eﬁ.trykksylinder,
sadsom 14 pa& fig. 9, som driver en tannstang 51 i inngrep med et tann;
hjul 52 montert p& akselen for en styremékanisme 53 med vekslende
bevegelse. Denne mekanisme 53 driver pd& sin side det koniske tann-
hjul 54 som har inngrep med tannhjulet 55 festet pa akselen for
skruen 15.- For ikke & gjdore tegningene uoversiktlige er denne vender-
mekanisme som fordvrig kan vare manuell eller automatisk, ikke vist
detaljert, idet slike mekanismer er vel kjent.

Flg. 3 er et detaljriss av partier av to pd& hverandre
folgende bzrefingre i nerheten av sBylen B som understdtter disse,
og det skal bemerkes at bare fingeren 26 barer en kam som er‘bevege-
lig om en aksel 27. Det er i virkeligheten p& denne fiéur'forutsatt
at borstenger 28 hv1ler pd den siste nederste finger 29 i stable-
systemet. Derimot omfatter hver av de over flngeren 26 forellggende

fingre en identisk kam for & holde en korstanz avstand mallom to pn
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hverandré f&lgende borstenger i én ‘0g samme horisontale rekke. For
detie form&l omfatter hver kam tenner 30 som innstiller seg mellom
borstergene 28 uten ‘at disse noen gang falléer sammen mellom to pé
hverandre folgende tenner. ‘
Hver kam har en aksel 27 som kan dreies fritt i sine
lagringer 31 festet 'til fingeren 26, mellom to ytterstillinger.
- Disse stillinger er vist henholdsvis pa fig. 4a og
4b, Man ser av disse figurer at akselen 27 omfatter to plane partier
27a og 27b som samvirker med en holderfj=r 32. Den p& fig. 3 viste
stilling ‘av kammen svarer til den som er vist p& fig. 4a.
Akseélen 27 omfatter ved sin ende ner sdylen 8 en kam
33 vié%'pé"ﬁig{-3,ﬁ5a7og Sb, * Denne kam har en tanr 34 mellom to
utsparinger 35 og 36 som samvirker'med to knaster 37 og 36 baret av
en stang 39 ‘som tilhtrer lagringskapslingen 13b for skruem 15.
Fig. 5a .wiser stillingen av kammen 33 n&r akselén 27 befinner seg
i den p& fig. 4a viste stilling og fig. 5b viser stillingen av
kammen nar akselemr beflnner seg i den pa fig. 4b viste stilling.
“- Det er s8ledes- tilstrekkelig & forskyve vertikalt
oppover den horisontale skruetransportor som best&r av skruen 15
og lagringene 13a og 13b, for at knasten 37 pa fig. 5a skal gripe
inn i utsparingen 35 og dreie kammen 33 og dermed akselen 27.
Bevegelseﬁifgrtséttei som vist p& fig. 5b, hvor knasten 38 forlater
utsparlngen 36 ved & skyve kammen 34,  Under vifkningén'av fimren
32 p& fig. 4b fullféres dr81ebevegelsen ‘en kvart omdrelnlng av akselen
27 ved at det flate parti 27b legger seg mot - den indre flate av
fj=ren. Ved slutten av bevegelsen befinner kammens 27 tenner 30
seg i den stilling som er vist pé fig. 4b, idet “tennene daaer full-
stendlg frigjort fra borstengene 28, ' ' ‘ -
‘Den vertikale bevegelse av den horisontale ‘transport8r
drives ved hjelp -av drivmekanismen" 20, fig. 1. Denne bevegelse kan
vere regulert for' forskyvnlng av transportaren en distanse som svarer
til den avstand som skiller to p& hverandre ‘félgende bareflngre
hver gang transportdren drives. Det félger derav at n&r transportdren
gar fra en flngar til ‘den neste, er borstengene 28, fig. 3, ved--
varende fért fra bevegelsens 1nnledn1ng ved hjelp av tennene 30 som’
vipper’ progr3551vt med dr51n1ngen av kammen 33, fig. 5, og ved
slutten’ av bevegelsen ved hjelp" av stillingené av de Séfuelinjefdrméde
overflater pa skruen 15 somwfrenger mer og mer inn i "de frie mellom-
rom mellom bgrstengene. ‘1 det mellomliggende pa;tlet av bevegelsen

holdes borstengene adskilt samtidig av kammen og av skruen.
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Drlvmekanlsmen 20 flg. E, kan vere tilsvarende den

allerede beskrevne for dr81n1ng av skruen 15, Serlig kan mekanismen

"20 besté av en enkel trykksyllnder, hvis stempalstang b@rer en tann-

stang 56 som drlver et tannhgul 57 hv1s aksel driver en mekanisme

58 som overfdrer en bevegelse i ‘'samme retning eller i motsatt retningf
av tanthulets 57 alt etter som mekanlsmen styres for overféring
direkte av beyegelse eller fcr oyerforlng av bevegelse med motsatt
retning. Saledes driver mekanismen 58 det koniske tannhjul 59 i

den ene eller den annen retnlng. Kjeden 16, som er fort ruhdt‘kjede-
hjulet 18 pa akselen 21, lofter eller senker siledes lagrlngskaps-
lingene 13a og 13b pa stylene 7 og B alt etter som tannhjulet 59

som std&r i inngrep med tannhjulet 60, drives ved hjelp av mekanismen
58 i den ene eller den.annen retnlng.

Det skjematiske samleriss pd fig. 6 viser et annet
utstyr identisk med‘det vist p& fig. 1. Fdf stérre enkelhét er til-
svarende deler'foisyn{ med de sahme henvisningstall. men det er
bare vistAtDZkémmér, den ene i vertikal Stllllng og den’ annen i hDIl—

sontal stilling for 1nn—og utlastnlngen.

En a@nordning for forskyvnlﬁg,i lengderetningen ay
borétengene, sédsom borstangen 5a, gjir det mulig & fire enden 55 av
borstangen mot en anslagsblokk 40 som befinner seg ved enden av en
rekke ruller 41. £n detalj av denne anordning'er'vist p& fig. 7.

En holder 47 som v1pper omkring en aksel 42, baret
et utstyr av to sporruller 43, 44, hvorav i det minste den ene driver.’
I den viste utférelsesform har drivrullene 43 og 44 sin aksel montert
pa& drivanordninger, sésom 45. En trjkksylinder'dG gjér det mulig
& pdvirke holdereny47 for & trykke rullene 43 og 44 fast mot bor-
stangen 5a eller & ldfte holderen 47 for & frigi borstangen 5a ved
slutten ‘av bevegelsen. .

For den etterfolgende beskrivelse av v1rkeméten for
stablesystemet vises for det fdérste til fig. 6, pé hv1lken er vist.
de fbrskjellige s{yreorganer og drivorganer for Systemét, og for
det annet til fig. 10 som viser de elektriske eller mekaniske for-
bindelser innbyrdes ‘av orgénene. Dét vil vere klart at i virkelig-
heten kan forbindelsene frembringes like godt ved hjelp ‘av elektrlske
kretser som ved hydraullske kretser styrt ved ventiler.

" Det antas at man skal anbringe en ‘borstang i sysfemet,
idet enn& ingen borstang befinner éeg p& rullene 22 og at’ holderen
47 i den langsgdende drivanordning er 15ftet opp. Anbringelsen pa

rullerie 22 av &n borstang 5a medfdrer vippebevegelse nedover av
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flngeren 61_pé_en kontaktor "a" nér rullene 22 er i deres Zvre stil-
ling. Denne stllllng av flngeren 61 pa kontaktoren bev1;ker sluttlng
av en forste kontakt - eller apnlng av en ventll - som ggennom
lederen eller kretsen a1 bev1rker styr;ng av drlvanordnlngen 45 og B
trykksyllnderen 46 ' Trykksyllnderen 46 senker holderen a7 som barerA
drlvrullene 43 og 44, flg. 7, og. drlvanordnlngen 45 drlver borstangen
a mot endebryteren te?, Vlrknlngen av borstangen 5a pa kontaktoren
"a" er vist. skgematlsk ved lanen t1, flg. 10, Nar enden Sc av bor- )
stangen trykker mat. endebryterens nen trykknapp - skgematlsk vist
ved forblndelsan t2 - slutter denne bryter kretsen c1 som bevirker
stopp av drlvanordnlngen 45 og tllbakeforlng ‘av stempelstangen i :
'trykksyllnderen 46 som bev1rker loftlng av holderen 47. Dessuten _
styrer en krets c2 drlvanordnlngene 24 som drlver bevegelsen nedover
av rullenes 22 holdere 23,

. Nér rullene gar nedover v1l borstangen Sa stdte mot
stotteplatene 25 pé de horlsontale skruetransportorer som pa forhand
er fort til _samme hoyde som rekken av bareflngre 26 pa hv11ke man
cnsker a anbrlnge borstangen. Som allerede tldllgere Forklart er
tennene pa kammen 27 vendt tll horlsontal stllllng. Sllk at bare i
de skruellnjeformede flater av. transportoren sklller borstengene inn-
byrdes. . o . oL I
Det skal bemerkes at hvert utstyr dannet av soylene .
7 og 8 omfatterkldentlske styreorganer og at man llke godt kan styre”>
forliopet. av apa;asgoqqr_qu fylling og;uttak}av bogstenggr ved hjelp
av et enkelt styrekretsutstyr som parallelf"drivér"éﬁbrdAinger sa- )
som 20 29 24 eller derlmot styrer i serie llknende organer for de

to utstyr, idet de forskjelllge endebrytere da er dobbelte. '

. Ved den valgte utfarelsesform exr man gatt ut fra at
det bare forellgger et enkelt sett brytere eller kontaktorer, 1det
drivmekanismene, sasom 20,- 24 eller 13b tllhorendeivert utstyr,
styres bng, drlves parallelt

Nar derfor drlvannrdnlngene 24 er styrt ved hjelp .av
kretskopllngen c2 v1l stdttene 23 -som . barer rullene 22 bevege seg
nedover helt til bryteren_"d" betgenes ved hJelp av en av stottene
23., Dette er skjematisk vist pa fig. 1D med forblndelsen g1.
Bryteren "d" slutter kretsen di som styrer drezemekanlsmen 14 for
skruen .15 og stanser drlvanordnlngen 24.. Mekanlsmen tlllater drift
av skruen 15 for fullforelse av .en enkelt Dmdr&lnlng 09 er, skJematlsk
vist p& fig. .9 med trykksyllnderen 14. '

Idet mekanlsmen .33 for raverserlng av, bavegelsen er‘,
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requlert for drift av skruens 15 dreiebevegelse i en retning som
driver borstengene i retning fra 7 £il 8 pa fig. 6, drives alle
borstengene, fort av de skruelinjeformede flater gé skruen, samtidig
i denm antydede retning over en distanse som svarer til stigningen
pa skruen, idet stengene ligger innbyrdes parallelle. Borstangen
5 som er anbragt som forklart ovenfor pé& den f@rste stigning av
eskruen 15, inntar. dea ved slutten av bevegelsen den plass som er opp-
tatt av borstangen 4 i den pa fig. 1 og 6 viste stilling.

, Det skal fordvrig bemerkes at hver gang trykksylinderen
14 pévirkes for drift av dreiebevegelse en omdreining av skruen 15,
vil dens stempelstang som bazrer kamstangen 51, bevirke registrering
av én supplerende enhet i telleverket skjematisk antydet ved 49
pd fig. 9 og 10. Denne registrering av en enhet er skjematisk vist
ved linjen vi. Telleverket 49 tillater saledes telling av antallet
stenger som fores inn i en rekke., Hvis det maksimale antall bore-
stenger som man kan fdre inn pa en finger 26 -er lik n, er telleverket
49 slik valgt at det teller akkurat til n og styrer utsendelsen av
et signal ndr dette antall er né&dd. Dette signal sendes ut pd kretsen
ni, fig. 10, som driver styring av kontaktoren "1", hvis oppgave er
ved hjelp av kretsen 17 & styre trykksylindrere 20 og 50. Trykk-
sylinderen 50, fig. 9, har til oppgave & lése ut en sperrehake,
f.eks. 62, som holder lagringskapslingene 13b i stilling pé& sdylene
7 og B under innforings- eller uttaksoperasjonene. Det vil s&ledes
vere mulig & forskyve utstyret med skruen 15 fra en rekke til den
neste, enten oppover eller nedover, alt etter som organet 58 for
vending av bevegelsen, fig. 8, er styrt for reversering av bevegelsen
overfdrt ved hjelp av tannhjulet 57 eller ikke, under virkningen av
trykksylinderen 20, Nar stempelstarngen i trykksylinderen 20 stdter
mot kontaktoren "m", styrer denne virkning som er skjematisk vist
ved wi, kretskopling m1, fig. 10, tilbaketrekning av trykksylindrenes
20 og 50 stempelstenger, idet den siste sperrer lagringskapslingene
13a, 13b for skruen 15 i deres nye stillinger. Returtiicing av trykk-
sylinderens 20 stempelstang til dens utgangsstillir: faregadr uten
ad dreie akselen 21.

Det er klart at avviklingen av de foregéende opera-

sjoner bare kan foregd pa den betingelse: at telleverket 49, fig. 9,
registrerer verdien n, det vil si at den siste borstang er innfort
p& den valgte horisontale rekke, hvilket medforer at skruen 15 har
fullfért en hel omdreining.

Rent generelt vil fullfdrelsen av en omdreining av
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skruen 15, som finner sted ndr enden av tannstangen 51 nar kontakt-

" "
L

oren "e fig. 9, bare bevirke opprettelsen av kretsene e1 og e2.
Styringen av kontaktoren e er skjematisk antydet ved vZ2. Kretsen
2?2 styrer tilbakeftring av trykksylinderens 14 stempelstang til
dennes utgangsstilling uten 2 bevirke dreining av skruen 15. Kretsen
el styrer drivancrdningen 24 som driver tilbakef$iring av rullene 22
oppover. Denne uilbakeftring oppover foregdr uten & ta opp bor-
stangen, fordi btrrstangen 5 er forskjdévet horisontalt pad bmrefingrene.
Det skal bemerkes at for & tillate lett gjennomgang av stottene 23
for rullene 27 mellom de frie ender av. b@refingrene, sasom 26, o0g
stylens 7 samtidig som det tillates overfiring til fingrene z6 av
den borstang som bzres av rullene 22, etter en eﬁkelt omdreining av
skruen 15 befinner de skruelinjeformede flater pd& skruen seg i hdyde
med skinnen for rullene 22 som har en st@rre stigning enn den kon-
stante stigning av skruen 15 over hele dens parti som ligger rett
overfor fingrene 26.
_ ‘ Innlastningen av de fdlgende horstenger foregdr pé&
en tilsvarende m&te. Det er forklart at nar en rekke er fyllt, for-
skyves den horisontale transportdr til pafyllingshéyde for den umid-
delbart nedenfor liggende rekke fingre.

Nar man @nsker & innlede en automatisk rekkefdlge av
uttak av borstenger, er det tilstrekkelig & betjene innretningene
53 og 58, fig., 9 og 8, for reversering av bevegelsene, slik at
dreiningen av skruen 15 foregér fra B mot 7 og at forskyvningen av
deres stdtter 13a og 13b foregar nedenfra og oppovef.

Det antas f.eks., at innretningere 53 og 58 er betjent,
en borstang 5a vil bli l&ftet av rullene 22 og vippe fingeren 61
03 kontaktoren "a" nedenfra oppover, Denne operasjon som er skjema-
tisk antydet ved t3, bevirker pany opprettelsen av kretsen al som
styrer dreiningen av drivanordningen 45. En vender tillater styring
av drivanordningens 45 dreiﬁing i motsatt retning av den som ble
anvendt for operésjonene med pafylling av borstenger, slik at bor-
stangen 5a fdres mot anslaget "b", idet trykksylinderen 46 er styrt
ved hjelp av kretsen al som beskrevet ovenfor. Virkningen av enden
5b av borstangen 5a p& anslaget "b" er vist ved linjen t4. Kontakt-
sren "b" bevirker da over kretsen b1l stans av drivanordningen 45
og tilbekfdring av trykksylinderens 46 stempelstang., Borstangen
5a kan da trekkes ut og frigjdr saledes definitivt fingeren 61 som
g&r tilbake til sin horisontale stilling. Fordvrig driver kretsen

a2 bevegelsen nedover av stittene 23 ved styring av drivanordningen
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24, Ved slutten av bevegelsen bevirker kontaktoren "d" over kretsen
d1 stans av drivanordningen 24 og styring av skruens 15 dreining

ved hjelp av trykksylinderen 14. De allerede beskrevne operasjoner
i forbindelse med beskrivelsen av innféring eller stabling gjentas
s&ledes for dﬁtakéopefasfdnéne’av borstengene, men denne gang er
beveglsenes retning motsatt'pé grunn av den forutgaende styring av
innretningene 53 og 56. ' .

Det er klart at det ligger innenfor oppfinnelsens
ramme & ersfatte den manuelle styring av reverseringen av den verti-
kale forskyvningsretning av de horisontale transportdirer savel som
dreieretningen av skruen 15 og drivanordningen 45 ved hjelp av auto-
matiske styringer som samtidig bevirker disse reverseringer av ret-
ningen hver gang man &nsker & géAFra en fylleoperasjon til en uttaks-

operasjon og omvendt,
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1. System for horisontal stabling av borstenger, hvor hver
borsteng (1-5) er underst§ttet horisontalt ev minst to barefingre (26),
som hver tilh#irer en adskilt rekke horisontale fingre (26) vertikalt
rett overfor hverandre og med jevn. innbyrdes avstand, idet hver finger
i én og samme rekke har en fri ende og en ende festet til én og samme
style (B), og systezmet er utstyrt med en mottakeranordning (23) for

en borstang i hurisontal stilling og for f8ring av denne vertikale
retning til en dnsket h8yde av hver gruppe fingre (26) som befinner

seg 1 samme horisontale plan, k a r a k terisert ved at det
omfatter minst to herisontale skruetransportdrer (15) med akse loddrett
péd nevnte vertikale forskyvningsplan for den vertikale stangftrings-
anordning (23), sé&vel som en anordning {(13b) for symkron skrittvis
dreining av skruen (15%) og en anordning (20, 2%, 22) for synkron for-
skyvning av nevnte horiscontale transportdrer (15) til en gitt hdyde,
idet transportskruenes lengde er stdrre enn lengden av nevnte fingre
(26) og slik at hver borstang (5) forskjévet vertikalt ved hjelp av

den vertikale foringsamordning (23) stoppes av nevnte skruer (15)

hvilke selv har samme skritt og samme orientering.

2. System ifttilge krav 1, k a r a k t er iser t ved at
hver ende av hver aksel for nevnte transportskruer (15) er montert i
en holder (13), idet en av disse holdere (13d) glir vertikalt p& en
style (7) anordnet utenfor de frie ender av bzrefingrene (26) bestemt
for stabling av nmevnte borstenger, idet nevnte holder blant annmet om-
fatter en horisontal stStteplate (25) i en slik htyde at ndr den Ovre
flate av platen befinner seg i h8yde med den §vre cverflate av de for
stabling av borstengene valgte fingre (26), vil borstangen (5), som
stoppes av nevnte transportskruer (15) p& sin bevegelse nedover ved
hjelp av borstengenes vertikale fdringsanordning (23), trenge inn
mellom to tilstBtende partier med skruelinjeformet overflate og stdte
mot nevnte stdtteplate (25).

3. System iftlge krav 1, k ar a k t e risezrt ved at
det parti av de horisontale transportskruer (15) som befinner seg uten-
for et vertikalt plan som avgrenser de frie ender av bazrefingene (26),
har en lengdestigning som er sttrre enn stigningen for den del av

skruen som befinner seg rett overfor fingrene.

4, System iftlge krav 1, k ara k terisert ved at

det dessuten omfatter kammer (27) bestdende av et langsgéende parti
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med aksel (27) parallell med nevnte fingre {26) og som kan svinge
pmkring denne aksel for & innta to ytterstillinger, idet kammenes ten-
ner (30) er vertikale i den ene av disse stillinger og horisontale i
den annen, og avstanden mellom aksene for to pé hverandre félgende
tenner (30) er lik stigningen for skruen (15) i de horisontale trans-

portdrer.

5. System if&lge krav 4, k arak terisert ved at
det dessuten omfatter organer (32, 27a, 27b) for & holde kammene (27)
i den ené og i den annen stilling sd&vel som organer (37 - 39) baret

av nevnte horisontale skruetransportiérer (15) for & bevirke progressiv
overgang av kammene fra deres vertikale til deres horisontale stilling
under oppadgaende bevegelse av nevnte horisontale transportérer og

fra den horisontale stilling til deres vertikale stilling under den

nedadgéende bevegelse av transport8rene.

6 System iftlge krav 1, k arak terisert ved at
anordningen (23) for vertikal f@ring av stengene omfatter minst to
ruller (22) som er forskyvbare fra em nedre stilling, hvis hdyde er
under den laveste rekke av barefingre (26) og i en Bverste stilling
er aver den Jverste rekke av b=zrefingre (26), idet minst én av disse
ruller (22) samvirker i sin Bverste stilling med en rekke drivruller
(43 - 44) for & tjene som stBttepunkt for det utstyr som bestdr av
borstangen (5d) understtttet av nevnte ruller (22) og rekken av driv-
ende ruller ( 43 - 44) for & forskyve nevnte borstang (5d) i lenyde-

retningen.

7. System of8lge krav 1, k ar ak terisert ved at
akselen for skruene (15) i nevnte horisontale transportdrer bzres av
to lagringskapslinger (13) som glir vertikalt og henholdsvis langs

en flate av en fdrste sByle (8) som barer en rekke b=refingre (26)

og langs en flate av en annen style (7), idet den annen sdyle p& sin
motsatte flate bwerer enordningen (23) for vertikal fdring av borsteng-
ene som skal stables eller tas ut av stableSyétemet. mens kapslingen
(13b) som glir p& den firste soyle (8) omfatter drivmekanismen for

nevnte skrue (15).

8. System ifGlge krav 7, k arak terisert ved at
bzrefingrene (26) omfatter to sidest8tter (31), to holdefjmrer (32)
og akselen (27) for en kam opptatt i nevnte stétter (31) og under
nevnte fjzrer (32), idet nevnte aksel har to plane partier (27b, 27a)
som samvirker med nevnte fjzrer (32) for & holde kammen (27) i en

horisontal eller en vertikal stilling, idet enden av akselen nzrmest
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nevnte firste sdyle (8) bazrer en kam (33) som samvirker med knaster
(37, '38) montert pa barekapslingen (13b) for skruen (15) i den hori-
sontale transportdr som glir p& nevnte forste style (8) for & vippe
kammen (27) fra dens vertikale stilling til dens horisontale stilling
ndr kapslingen (13b) g&r oppover og vippe kammen i motsatt retning

ndr den gar nedover,

9. , System iféilge krav 6, k arak terisert ved at
det dessuten omfatter en kontaktor (d) styrt av stillingen av en finger
(61) som befinner -seg p& skinmnen for nevnte vertikale drivanordning
(23) for borstengene (5), hvilken finger (61) vippes oppover av enhver
etang forskjdvet oppover av nevnte vertikale firingsanordning for
borstengene og vippes nedover av enhver stang som f8res inn pd bor-
stengenes vertikasle foringsanordning, hvilken kontaktor (d) i hver av
de nevnte stillinger av sin finger bevirker styring av driften av nevnte
rekke drivruller (43 - 44) pd den borstang (5a) som bzres av den verti-
kale fdringsanordning og medfdring i lengderetning av borstangen i en
retning for frigjdring av borstangen fra systemet ndr fingeren (61)

er liftet, idet medfdringen foregdr i den motsatte retning ndr fingeren

er senket.

10. System iftilge krav 9, k ara k terisert veden
annen kontaktor (c) p& skinnen for lengdeforskyvning av borstangen (5)
badret av nevnte vertikale féringsanordning (23) for borstenger, bvil-
ken kontaktor (c) pavirket av enden (5c) av nevnte borstang (5) under
dennes forskyvning i lengderetningen styrer stans av drivanordningen

(45) for nevnte rekke av drivruller (43 - 44) og bevegelse nedover av

den vertikale féringsanordning (23) for borstengene.

11. System iftlge krav 7, k @ r a k t e r 1 s er t ved at
det ved endene av skinnen for den vertikale f#ringsanordning (23) for
borstengene er anordnet en #vre og en nedre kontaktor (f) og (d),
hvilken nedre kontaktor (d) pavirkes hver gang den vertikale f&rings-
anordning for borstengene nadr sin laveste stilling, idet kontaktoren
bevirker dreiebevegelse en omdreining av skrueme (15) for nevnte hori-
sontale transportdrer og stans av drivmekanismen (24) for den vertikale
fringsanordning (23), og idet den &vre kontaktor (f) bevirker utsend-
else av et signal som varsler hver gang den vertikale fdringsanordning

nadr sin dvre stilling.

12, ¢ System iftilge krav 7, k a r ak terisert ved at
drivmekanismen for dreining av skruen (15) i den horisontale iranspor-
t5r omfatter en drivanordning (14), en firste (e) og en anmen (1) kon-

.
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taktor sivel som et telleverk (49), hvilken drivanordning hver gang
den betjenes bevirker registrering av en enhet i nevnte telleverk og
funksjon av den férste kontaktor (e), hvilken kontaktor styrer stans
av drivanordningen (14) etter en omdrining av skruen (15), og telle-
verket etter registrering av et p& forhand bestemt antall enheter 1lik
det totale antall borstenger som kan innfiires pd b=zrefingrene (26) i
én og samme horisontale rekke, p&virke den annen kontaktor (1) for

utsendelse av et varslingssignal.

13. System ifBlge krev- 12, k ara k ter isert ved at
lagringskapslingen (13b) som omfatter drivmekanismen for skruem (15),
dessuten omfatter en sperreinnretning (62) for nevnte kapsling (13b)

pd sin sdyle (B8), idet den nevnte annen kontaktor (1) ndr den pé&virkes
av nevnie telleverk (49), styrer utlBsning av nevnte kapsling og styrer

forskyvning av denne kapsling til en etterftlgende rekke.

14. System iftlge krav 13, k a 58& k terisert ved.at
drivanordningen for dreining av skruen (153 og drift av nevnte kaps-
ling (13b) som driver skruen, omfatter en reverseringsmekanisme (53 -
55) for bevegelsesrestningen som firer stengene (5) mot den sdyle som
understitter bzrefingrene (26) og ut fra de Sverste bzrefingre mot

de nedenfor liggende bazrefingre under innfdring av borstenger (ST:;;

forer borstengene i motsatt retning under deres uttak.

Anfgrte publikasjoner: Ingen.
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