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Oy Kolster Ab

Laite ndytepidinten kuljettamiseksi - Anordning f&r transportering
av provhallare

(57) Tiivistelmi

Laite pitkidnomaisten niytepitimien varastointiyksik&ssi ole-
vien ndytepitimien kuljettamiseksi ohi toiminta-aseman,
jossa ndytepitimien (12) sisiltémit néyteputket voidaan
poistaa ja sitten palauttaa niytepitimeen. Ensimmiinen ja
toinen yhdensuuntainen kuljetin, jotka ovat toiminta-aseman
(14) vastakkaisilla puolilla, kuljettavat pitimet kohti toi-
minta-asemaa ja siit# poispdin. Vaakasuuntaiset kdyttoelimet
tarttuvat pitimiin pituussuuntaisissa pysdytysasennoissa
kuljettimien (30, 32) vastakkaisissa pdissd ja siirtivit ne
vaakasuuntaiseen pysiytysasentoon, vaakasuuntaisen siirron
aikana yhtd pitimistd siirretiin toiminta-asemassa toiminta=~-
asentoon ja siitd pois. Kuhunkin niytepitimeen on sijoitet-
tu koodattuja lipukkeita (44, 45) nidytepitimessd olevien
ndyteputkien vdlisen differentiaalisen eron ilmaisemiseksi.
Havainnointielintd (63) on kiytetty koodattujen lipukkeiden
lukemiseen ja lipukkeiden mukaisen signaalin siirtdmiseen
sditbelimille, jotka ohjaavat ensimmiisen ja toisen pitkit-
tdisen kuljettimen ja pituussuuntaisen kdyttdelimen toimin-BO

taa.




(57) Sammandrag

Apparat for transport av l&ngstridckta provhillare i en
provhallarférrédskammare férbi en arbetsstation, vari
provrdr i en provhadllare (12) kan uttagas och sedan ater-
fsras till provhallarna. En forsta och en andra transpor-
t6r ligger parallellt med varandra pad motsatta sidor om
arbetsstationen (14) och de driver hallaren mot och bort
frin arbetsstationen. I sidled beldgna drivanordningar
kommer till ingrepp med hallarna i lingsgaende stoppstdll-
ningar i motsatta &ndar av transportdrerna och f&r dem
till laterala stoppstdllningar, varvid en av h&llarna
under rorelsen i sidled drivs in i och ut ur en operativ
stillning i arbetsstationen. Kodade etiketter (44,45) har
anbringats pa varje provhallare for indikerande av det in-
krementala avstandet mellan provrdren som uppbdrs i prov-
hillaren. Detektrorer (63) har anordnats f6r avlésning

av de kodade etiketterna och for avgivande av en signal

i enlighet med etiketterna till styranordningar, vilka
styr driften hos den f&rsta och den andra transportdren

och hos den lingsgdende drivanordningen.
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Laite ndytepidinten kuljettamiseksi

Keksinndn tausta

Esillid oleva keksint® kohdistuu laitteeseen eri le-
veyksisten ndytepitimien, kunkin leveyden sisdltdessd vas-
taavia yhtd kokoa olevia ndyteputkia, kuljettamiseksi ohi
toiminta-aseman ndytepidinten varastointiyksik®ssd, jolloin
yksikkd8n kuuluu ensimmdinen ja toinen pitkittdinen kulje-
tusvdline, yksi toiminta-aseman kummallakin puolella, nay-
tepidinten kuljettamiseksi ensimmdiseen ja toiseen pituus-
suuntaiseen suuntaan kohti toiminta-asemaa ja vastaavasti
siitd poispdin, ohjauselimet, jotka sijaitsevat ensimmdisen
ja toisen kuljetuselimen kunkin pddn vieressa, ndaytepidin-
ten ensimmidiseen ja toiseen pituussuuntaiseen suuntaan ta-
pahtuvan liikkeen pysédyttédmiseksi ja ensimmdisen ja toisen
pituussuuntaisen pysdytysasennon mddrittdmiseksi kullekin
ndytepitimelle; ensimmidinen pituussuuntainen pysdytysasen-
to on sijoitettu toiminta-aseman viereen; sivusuuntaiset
kdyttSelimet kuhunkin ensimmdisessd tai toisessa pysdytys-
asennossa olevaan nidytepitimeen tarttumista varten ja ndy-
tepitimien siirt&miseksi sivusuunnassa pitkin ohjauselimia
ensimmidisen ja toisen kuljetusvdlineen vd@lilld, sivusuun-
taiset kdyttBelimet niytepitimien siirtdmiseksi toiminta-
asemassa toiminta-asentoon ja siitd pois, kun ndytepidin
saavuttaa ensimmiisen pituussuuntaisen pysdytysasennon.

Aikaisempi ndytteenkuljetuslaite on esitetty US-
patenttijulkaisussa 3,859,582. Tunnettu laite on suunnitel-
tu kierrittimiin suurta midrdid ndytepidinampulleja ohi toi-
minta-aseman. Ampullit tuetaan moniosastoisen ndytteenpi-
dintelineen vastaavien osastojen sisd&n, jota telinettd
kierridtetdin suoraviivaisesti laitteen ndytteen varastoin-
tiosastossa.

Toiminta-asema on varustettu nostolaitteella ampul-
lin poistamiseksi ndytetelineestd ja sen sijoittamiseksi
sdteilyn ilmaisukammioon analyysid@ varten ja tdmdn jadlkeen
ampullin palauttamiseksi osastossa olevaan ndytetelinee-

seen. Varastointiosastoon on sovitettu suuri joukko ndyte-
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telineitd ja ne on ryhmitelty kahteen pituussuuntaiseen
pidasiassa toistensa suhteen samansuuntaiseen rivistoon
toiminta-aseman vastakkaisille puolille. Pituussuunnassa
kulkevat puikot kunkin rivist®n vastakkaisissa pdissd kul-
jettavat koko telinerivistdn differentiaalisesti pituus-
suunnassa yhden telineen syvyyden verran telineiden kul-
jettamiseksi ensimmdisessd rivist8ssd kohti toiminta-ase-
maa ja toisessa rivistOssd telineiden kuljettamiseksi
poispdin toiminta-asemasta. Kunkin telineiden rivistdn pi-
tuusuuntaisen kuljettamisen j&lkeen rivist8jen kauimmassa
pddssd olevat telineet siirretddn vaakasuunnassa toisesta
rivistSstid toiseen, mink# jdlkeen puikot kuljettavat jdl-
leen rivist®d differentiaalisesti yhden telineen syvyyden
verran.

Vaikka edelld mainittu laite riittdvdsti suorittaa
tarkoitetun tehtdvidnsid, se ei omaa ominaisuuksia, joita
nykyddn vaaditaan. Esimerkiksi differentiaalisesti liikku-
vien sormien rajoitettujen pituussuuntaisten kuljetusomi-
naisuuksien seurauksena kunkin telinerivistoén differenti-
aalinen kulkeminen vaatii, ettd kukin teline painautuu
vasten viereistd telinettd, niin ettd telineet voivat
tydntdd toisiaan sarjassa.

Tdmdn jidrjestelyn seuraus on, ettd vaikka laite si-
sdlt3d3d tdyden kuorman telineitd differentiaalisesti kul-
jettavat puikot ovat kykenemdttdmid kuljettamaan telineri-
vist®jd pituussuuntaisesti asentoihin, joissa rivistdjen
kaukaisimmissa pdissd olevia telineitd voidaan siirtdd ri-
vistdjen vdlilld. Myds siirron aikana laite voi epdonnis-
tua linjaamaan teline tarkasti nostolaitteen yldpuolella
olevaan kohtaan toiminta-asemassa. Tdllaisessa tapauksessa
sen sijaan, ettd nostolaite tarttuisi ampulliin ja nostai-
si sen, nostolaite t&rmdi telineeseen ja voi tukkia lait-
teen. Lisiksi tunnetussa laitteessa ei ole vdlineitd tdmdn
kaltaisen virhetoiminnan havaitsemiseksi ja korjaamiseksi.

Niin ollen on tarvetta kuljetuslaitteesta, jolla on
laajemmat toimintaedellytykset kuin tunnetun kaltaisella

laitteella. Esimerkiksi on tarvetta laitteesta, joka voi
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kuljettaa mitd tahansa md&rd4 ndytepitimii yhdestd tdyteen
kuormaan ja jossa suurta mdirii ndytepidintyyppejd, joista
jokainen on tarkoitettu kuljettamaan sekd kooltaan ettd lu-
kumddrdltddn erilaisia néyteputkia, voidaan vapaasti se-
koittaa ja jossa laitteessa tukkeutumiset ja pysdhtymiset
havaitaan ja korjataan automaattisesti.

Keksinndn yhteenveto

Ndmd tarpeet tdyttd4 esilld olevan keksinn®n mukai-
nen laite, joka on tunnettu vilineistd ensimmiiselli ja
toisella kuljetusvdlineelld olevien ndytteenpidinten mddrin
sddtdmiseksi automaattisesti niilli kdytettdvissd olevan
tilan perusteella; sddtdvilineet késittivit ensimmiiset ja
toiset ilmaisuelimet, jotka toimivat kun laitetta kaytetddn
vastapdivddn, sen tilanteen ilmaisemiseksi, jolloin yksi
ensimmdisestd tai toisesta kuljetusvidlineestd tulee tdysin
tdyteen silld olevista ndytepitimistd, ohjauselimet kulje-
tuslaitteen ja toiminta-aseman ohjaamiseksi, ohjauselimien
reagoidessa ensimmdisiltd ja toisilta ilmaisuelimiltid tu-
leviin signaaleihin yhden ensimmidisesti tai toisesta kul-
jetusvdlineestd pysdyttidmiseksi ja kdyntisuunnan vaihtami-
seksi lyhytaikaisesti kun signaalilla osoitetaan toisen
kuljetusvdlineen olevan tdysin tdynnd ja sivusuuntaisen
kdyttSelimen tarttumisen néytteenpitimeen ja sen siirtdmi-
sen kuljettimelle, joka on tdysin tdynnd, siirtdmisen es-
tdmiseksi.

Esilléd oleva keksintd kdsittdd laitteen pitk&dnomais-
ten ndytepidinten kuljettamiseksi ohi toiminta-aseman nayt-
teenpitimien varastointiyksik®ssd. Kukin ndytteenpidin on
tarkoitettu sisdltdmiddn rivi samanlaisia ndyteputkia. Ndy-
tepitimet voivat kdsittdd useita tyyppejd, kuitenkin, kul-
lekin tyypille ovat luonteenomaisia piirteitd ndyteputkien
koko, joita sen on tarkoitus sisdltii ja ndiden putkien

vdlinen etdisyys.
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Erilaisilla niytepidintyypeilld on tavallisesti koh-
distuspinta ensimmdiselld pitkdlla sivulla, joka kohdistus-
pinta on sijoitettu ennalta midriatyn etdisyyden pddhdn ndy-
teputkien keskilinjalta. Ndytepitimien toisen pitkdn sivun
pituudella kulkee vaakasuora ura.

Ensimmiisii ja toisia jatkuvia kuljettimia on kdy-
tetty ndytepidinten kuljettamiseksi niiden pédédlle sovitet-
tuina kohti toiminta-asemaa ja siitd poispdin. Ensimmdisten
ja toisten kuljetusvdoineiden viereen sovitettuja ohjaus-
elimii on kdytetty ndytepidinten pituussuuntaisen kuljetuk-
sen, ensimmiiseen ja toiseen pituussuuntaiseen suuntaan,
pysdyttdmiseksi ja kunkin ndytepitimen ensimmiisen Jja toi-
sen pituussuuntaisen pysdytysasennon midrittimiseksi. En-
simmiinen pituussuuntainen pysdytysasento sijaitsee toimin-
ta-aseman vieressd.

Sivusuuntaiset kdyttdelimet tarttuvat kuhunkin en-
simmiisessd ja toisessa pituussuuntaisessa pysdytysasennos-
sa olevaan niytepitimeen ja siirtdvdt ndytepitimen sivu-
suunnassa pitkin ohjauselimid ensimmdisten ja toisten kul-
jetusvidlineiden vdlissd ja toiminta-asentoon toiminta-ase-
massa ja sitten siitd pois, kun niytepidin saavuttaa ensim-
miisen pituussuuntaisen pysdytysasennon. Sivusuuntaiset
kiyttdelimet kdsittdvdt jatkuvan rullaketjun, joka on si-
joitettu yleisesti varastointiyksikén kehdn ympdrille. Ket-
jua tukemaan ja kdyttdmddn on kdytetty valineitd, jolla
ketjulla on rata, joka kulkee pitkin ensimmdistd pituus-
suuntaista pysdytysasemaa ja joka kulkee ohi toiminta-ase-
man. XKetjuun on asennettu joukko sakaroita ndytepitimeen
tarttumista ja sen siirtdmistd varten, kun niytepitimet
ovat ensimmiisessd pituussuuntaisessa pysdytysasennossa.

Fnsimmiisilli ja toisilla kuljetusvédlineilld ole-
vien niytepidinten mdardn siitamiseksi kuljetusvdlineillad
kdytettdvissd olevan tilan mukaisesti on kdytetty elimid.
Siitdelimiin kuuluu ensimmdiset ja toiset ilmaisuelimet,
jotka toimivat, kun laitetta kdytetddn vastapdivaan, sen

tilanteen ilmaisemiseksi, jolloin yksi ensimmaisistd tai
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toisista kuljetusvidlineistd kdynnin pysdyttidmiseksi ja
kdyntisuunnan muuttamiseksi lyhytaikaisesti vastakkaiseksi
kun toisten kuljetusvidlineiden ilmaistaan olevan tdysin va-
rattuja. Kolmansia ja neljédnsid ilmaisuelimid on kdytetty
timin piirteen suorittamiseen kun toiminta tapahtuu myotd-
pdivaén.

Keksinndn toisen ominaispiirteen mukaisesti koodat-
tuja lipuke-elementtejd sijoitetaan kuhunkin ndytepitimeen
ndytepitimen kuljettamien nidyteputkien vdlisten etdisyvk-
sien ilmaisemiseksi. My®s havainnointivdlineet on asennettu
niytepidinten varastointiyksikk&on toiminta-aseman yldpuo-
lelle koodattujen lipuke-elementtien lukemiseksi. Havain-
nointivilineiden ulostulosignaalilla ilmaistaan ndytepiti-
men kuljettamien nédyteputkien vdliset etdisyydet. Sd&dtdeli-
mii on kdytetty havainnointivdlineiltd tulevien signaalien
vastaanottamiseksi ja sen aiheuttamiseksi, ettd vaakasuun-
taiset kdyttdelimet siirtdvdt ndytepidintad signaalin mukai-
sesti. Sivusuuntaiset kdyttSelimet niihin liittyen auto-
maattinen sijoitus ja kukin ndytepitimen ndyteputki toimin-
ta—-asennossa toiminta-asemassa.

Keksinndn muiden ominaispiirteiden mukaisesti koske-
tuselimii on k&dytetty tarttumaan kuhunkin nidytepitimeen ja
stabiloimaan sitd kun se on ensimmiisessd pituussuuntaises-
sa pysidytysasennossa. Kosketuselinten vaikutuksesta ndyte-
pidin tukeutuu ohjauselimiin ja estdi kaikenlaisen ylos-
pdin suuntautuvan liikkeen, joka voi siirtyd ndytepitimeen
toiminta-asemassa kun ndytepidin on toiminta-asennossa.

Kuvioiden lyhyt selvitys

Kuvio 1 on perspektiivikuvanto keksinndn mukaisesta
kuljetuslaitteesta.

Kuvio 2 on hajotettu pdillikuvanto kansi poistettuna
osasta kuvion 1 mukaisen laitteen voimansiirtoa.

Kuviot 3 ja 4 ovat osaperspektiivikuvantoja ndyte-
pitimestd, jota kdytetddn esilld olevassa keksinndssd.

Kuvio 5 on kuvioiden 3 ja 4 mukaisen ndytepitimen

sivukuvanto.
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Kuvio 6 on hajotettu perspektiivikuvanto ndytepiti-
mestd kuvion 1 mukaisen laitteen toiminta-asemassa.

Kuviot 7 ja 8 ovat p&itykuvantoja kahden tyyppises-
td ndytepitimestd, joissa on tarkoitus pitdd eri kokoisia
ndyteputkia.

Kuvio 9 on yksinkertaistettu lohkokaavio sddtdlait-
teista kuvion 1 mukaiseen kuljetuslaitteeseen.

Yksityiskohtainen selitys

Kuviossa 1 on esitetty varastointiyksikkd ja nayt-
teenkuljetuslaite, jota kdytetiin sellaisessa jdrjestelmids-
sd, kuten sdteilynmittausanalysaattori. Viitenumero 10 viit-
taa varastointiyksikk&én, joka on tavallisesti suorakulmai-
nen ja sovitettu tukemaan useita ndytepitimid 12. Niytepi-
timet kierrdtetddn pitkin suoraviivaista rataa ohi toimin-
ta~aseman 14.

Esilld olevan keksinndn eriin tirkein nikdkohdan mu-
kaisesti ndytteenkuljetuslaite on jadrjestetty kierrdttimiin
pitkin suoraviivaista rataa mitd tahansa haluttua m3irsi
ndytepitimid 12, yhdesti pitimesti tdyteen kuormaan. T&min
aikaansaamiseksi ndytteen kuljetuslaitteeseen kuuluu ensim-
mdiset ja toiset toistensa kanssa yhdensuuntaiset kuljetus-
vdlineet, jotka tarttuvat niytepitimiin ja vievdt ne ensim-
mdiseen suuntaan ja toiseen vastakkaiseen suuntaan kohti
toiminta-asemaa 14 ja siitd poispiin.

Ensimmdiset kuljetusvilineet kidsittidvit parin kul-
jetinhihnoja 30, joiden p&ille ndytepitimet 12 tukeutuvat
liikkuakseen sivusuunnassa nuolen suuntaan kohti toiminta-
asemaa. Toiset kuljetusvilineet k&sittivit toisen parin kul-
jetinhihnoja 32, jotka ovat tavallisesti vyhdensuuntaisia
hihnoja 30 kanssa ja joiden piille ndytepitimet tukeutuvat
liikkuakseen sivusuunnassa vastakkaiseen suuntaan poispdin
toimninta-asemasta 14. Kaksi kuljetinta 30 ja 32 tarttuu
siten kitkan ansiosta ndytepitimiin 12 ja kuljettavat niitid
vastakkaisiin pituussuuntaisiin suuntiin vaakatasossa.

Ensimmdiset ja toiset ohjauselimet 36 (joista vain
toinen, joka ilmenee parhaiten kuvioista 1 ja 6, on
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esitetty) on sovitettu ensimmdisten ja toisten kuljetusva-
lineiden vastakkaisten pdiden viereen ndytepitimien ensim-
miisen ja vastaavasti toiseen suuntaan tapahtuvan liikkeen
pysdyttimiseksi ja kunkin ndytepitimen ensimmdisen ja toi-
sen pituussuuntaisen pysdytysasennon mddrittdmiseksi. Sen

vuoksi ensimmiisid niytepitimid, jotka ovat ensimmidiselld

ja toisella kuljettimella, liikutetaan kunnes ne saapuvat

ensimmidiseen ja toiseen pituussuuntaiseen pysdytysasentoon
vastaavien kuljettimien pdissé.

Sen jilkeen kun kuljettimella 30 ollut ensimmdinen
niytteenpidin on saavuttanut ensimmdisen pituussuuntaisen
pysidytysasennon, sitd siirretddn sivusuunnassa askelit-
tain kuljettimien 30 ja 32 vdlilld ohi toiminta-aseman 14
kdyttdelimilld. Tdllaisen askelliikkeen aikana kukin ndyte-
pitimen 12 sisdltdmd ndyteputki 16 sijoitetaan vuorollaan
toiminta-asemaan 14 analyysid varten. S$illd vdlin kun tama
tapahtuu, toisilla kuljetusvdlineilld oleva ndytepidin saa-
vuttaa toisen pituussuuntaisen pysdytysasennon ja sitd siir-
retddn sivusuunnassa samanaikaisesti ensimmdisen ndytepi-
timen kanssa toiminta-aseman ohi.

Tdllaisen sivusuunnassa tapahtuvan liikkeen lopussa
niytepitimet tulevat ensimmiiseen ja toiseen sivusuuntai-
seen pysdytysasentoon kuljettimille 32 ja 30 vastaavasti,
jotka vuorostaan kuljettavat ndytepitimid pituussuuntaises-
ti. Td&ten suoraviivainen vastapdivddn tapahtuva ndytepiti-
mien kierrdtys kuljettimia pitkin ja niiden v&dlilld jatkuu
niytteenkuljetuslaitteen toiminnan ajan.

On korostettava, ettd vaikka ndytepitimien kierrat-
tidminen vastapdivddn ympyrdmdistd rataa pitkin on kuvatun-
laiselle laitteelle normaalitapa, laite kykenee toimimaan
tiydellisesti pdinvastaiseen suuntaan, kuten sellaiseen tar-
koitukseen, ettd toistetaan toiminta yhdelle tai useam-
malle valitulle ndytepitimelle. Lisdksi on huomattava, et-
td toiminta voidaan viedd ldpi milld tahansa mddrdlld ndy-
tepitimid, mddrdn ollessa yhdessd tdyteen kuormaan tai
kdidntden. On mainittava, ettd tdysikuorma on suurin mddrd

ndytepitimid,
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joita voidaan kummallekin kuljettimelle 30 ja 32 sijoittaa
vdhennettynd kahdella suurityyppiselli tai kolmella pieni-
tyyppiselld ndytepitimelld kummaltakin kuljettimelta, jot-
ta pitimien siirto kuljettimeen v&lilli tulee mahdolliseksi.

Mitd tulee ndytteen varastoyksikén 10 ndytteenkulje-
tuslaitteen kuvaukseen, ensimmiisten kuljetusvdlineiden kul-
jetinhihnoja 30 k&yttdi pari moottorikdyttdisid hihnapyérii
54 toisessa pddssd hihnojen kuljettamiseksi vastakkaisessa
pddssd olevien vapaasti py&rivien hihnapydrien 56 ympari.
Samalla tavoin toisten kuljetusvidlineiden hihnoja 32 kdyt-
tdd moottorikdyttSiset hihnapydrit toisessa pddssd hihnojen
kuljettamiseksi vastaavan vastakkaisessa pddssd olevan va-
paasti pySrivdn hihnapy8rin 60 ympiri. Pari kaksisuunta-
moottoria (ei esitetty) on kytketty vastaavasti hihnapyo-
riin 54 ja 58 tehon sydttimiseksi ensimmiisille ja toisille
kuljetusvdlineille toisistaan riippumatta. Tissi jadrjeste-
lyssd hihnat liukuvat pitkin ndyteyksikén pohjan 9 ylépin-
taa ja hihnoja 30 kdytet##n normaalisti ensimmiiseen pituus-
suuntaiseen suuntaan, kun taas hihnoja 32 kdytetddn toiseen
vastakkaiseen pituussuuntaiseen suuntaan.

Varastointiyksikdn pohjan 9 keskustassa on pitkdn-
omainen keskusjakaja 8, joka on sijoitettu pituussuuntai-
sesti kuljettimien 30 ja 32 v#dliin ja tavallisesti niiden
kanssa samansuuntaisesti. Keskusjakaja kisittii pitkittdi-
sen aukon 7 yhdelld pitk&nomaisella sivulla ja anturikote-
lon 6, joka on asennettu sen p&ihin lihelle toiminta-ase-
maa 14.

Ndytepitimien varastointiyksikdn kehii rajoittaa pys-
tysuorat sivut, joissa on yksikén pddlle ulottuvat yldosat
61, jotka sulkevat alleen kiyttdketjun 34. Ensimmiiset ja
toiset ohjauselimet 36 (ks. kuvio 1 ja kuviot 6-8) on si-
joitettu ldhelle ensimméisii ja toisia pituussuuntaisia py-
sdytysasentoja, vastaavasti. Ensimmiiset ja toiset ohjaus-
elimet 36 kdsittdvdt matalan harjanteen tai ulokkeen, joka
ulottuu pystysuuntaisesti varastointiyksikén pohjasta. En-

simmdiset ja toiset ohjauslaitteet pysdyttivit ndytepidinten
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liikkeen ensimmiiseen ja toiseen suuntaan, vastaavasti, ja
niihin kuuluu pinta, jota varten ndytepitimet tukeutuvat
niiden kulkiessa sivusuunnassa.

Kolmannet ja neljdnnet ohjauselimet 62 on sijoitettu
l1dhelle kuljettimien 30 ja 32 ulkosivuja, vastaavasti. Vain
vhdet n#istd nimittdin neljdnnet ohjauselimet 62 on esitet-
ty. Kolmannet ja neljéd&nnet ohjauselimet kdsittdvat pysty-
suuntaisen ulokkeen, joka ulottuu yl&spdin varastointiyksi-
kdn 9 pohjasta. Neljidnsien ohjauselinten 62 huipun ja yla-
puolelle ulottuvan yldosan 61 vdlinen tila mddrittdd ohjaus-
kolon 59.

Kolmannet ja neljdnnet ohjauselimet 62 pysdyttavdt
niytepidinten sivusuuntaisen liikkeen niiden liikkuessa
kuljetinten 30 ja 32 vdlissd. T&lld tavoin kolmannet ja
neljinnet ohjauselimet middrittdvidt vastaavasti ensimmdiset
ja toiset sivusuuntaiset pysédytysasennot kullekin ndyte-
pitimelle kun se on kuljettimilla 30 ja 32.

viittaamalla nyt my8s kuvioon 2 -sivusuuntaiset kdyt-
t8laitteet, joita kidytetdin aikaisemmin kuvattuun askelliik-
keeseen, kuvataan yksityiskohtaisesti. Sivusuuntaiset kdyt-
tdlaitteet kdsittidvidt jatkuvan kdyttdrullaketjun 34, joka
on sijoitettu pdiasiassa varastointiyksikdén pohjan 9 kehdn
ympadrille. Kdyttdketju 34 on tuettu joukolla ketjupydrid 35.
Jokaiseen kohtaan, jossa ketju muuttaa suuntaa, on sijoitet-
tu yksi ketjupydrd 35 ja yksi ketjupydrd on asennettu askel-
moottoriin 39, joka sydttidd kdyttdketjua 34 liikuttavan voi-
man. Joukko sakaroita 42 on asennettu ketjuun ja sijoitettu
vilimatkojen piddhdn toisistaan, jotta ne tarttuisivat nay-
tepitimiin 12 ja ohjaisivat niitd, kun ndytepitimet ovat
ensimmdisissd ja toisissa pituussuuntaisissa pysdytysasen-
noissa.

Keksinndn erdidn toisen tdrkedn ndkodkohdan mukaisesti
saranoitu levy 50, jolla askelmoottori on asennettu, on
saranoitu varastointiyksikdn pohjaan saranatapilla 51. Jou-
si 52 synnyttdi levyyn 50 ulospdin suuntautuvan voiman ja

sen vuoksi kdyttoketjun jdnnitys sdilyy. Saranalevyn asemaa
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tunnustellaan kytkimelld 53, joka on asennettu varastointi-
yksikdn pohjaan 9 ja kytketty sd&tdelimiin askelmoottorin 39
toiminnan sddtdmiseksi. XKun kdyttSketjun jinnitys askel-
moottorin jommallakummalla puolella suurentuu riittivisti,
jolloin se ylittdd jousen 52 j&dljelli olevan voiman, askel-
moottorin jatkuva py&riminen aiheuttaa saranalevyn 50 k&in-
tymisen saranointipisteensi ympiri varastointiyksikén pohjan
9 suuntaan, mikd vaikuttaa kytkimeen 53. Kytkin 53 on kyt-
ketty sddtdelimiin, joihin kuuluu mikroprosessori ja jotka
aiheuttavat sen, ettid askelmoottorin pySrimissuunta muuttuu
pdinvastaiseksi tietyksi ajaksi. Tamin jédrjestelyn perus-
teella konehdiridt ja tukkeutumiset sivusuuntaisessa kayt-
tosysteemissd, jollaisia voisivat aiheuttaa viirin sijoit~-
tuneet ndytepitimet, havaitaan ja korjataan automaattisesti.

Kuvioissa 3-5 on puolestaan esitetty sopiva niytepi-
din 12. Ndytepitimelli on yleisesti suorakulmainen pohja 13,
joka tukee rivid putkiosastoja 16, joista jokainen on sovi-
tettu vastaanottamaan ja tukemaan ndyteputkea 18. Niytepi-
timen pohja on varustettu vaakasuoralla pitkin sen yhtd si-
vua kulkevalla uralla 24 ja nidytepitimen 12 vasen pdd vaa-
kasuoralla uralla 24 varustettuun sivuun ndhden, on varus-
tettu pddtykappaleella 17 (kuvio 3).

Kun ndytepidin 12 on siirretty pituussuuntaisesti
ensimmdiseen pituussuuntaiseen pysdytysasentoon, pditykappa-
le 17 kulkee, kuten kuviossa 1 on esitetty, keskusjakajan 8
pituussuuntaisessa urassa 7. Pituussuuntaisen uran 7 kanssa
vyhteistoiminnassa olevan pddtykappaleen 17 avulla ndytepi-
din 12 pysyy pystyssd t&llaisen matkan aikana. Samalla ta-
voin kun ndytepidintd siirretdin vastakkaiseen suuntaan (koh-
ti toista pituussuuntaista pysdytysasentoa) pddtykappale 17
kulkee ohjainurassa 59, joka on muodostettu neljdnsistd oh-
jauselimistd 62.

Viittaamalla nyt erityisesti kuvioihin 4 ja 5 huomio
kiinnitetddn nyt ndytepitimen vastakkaiselle puolelle, jon-
ne on sovitettu kaksi lipukkeenpidinti 40 ja 41 lipuke-elin-
ten 44 ja 45 kannattelemiseksi. Lipuke-elimet 44 ja 45
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sisdltivit tietoa, joka lipukkeen havaitsemisvilineiden 63
(kuvio 1) yhteydessi kuljetetaan siitdelimille ndytteen-
kuljetuslaitteen toiminnan siitelemiseksi. Keksinndn tats
ominaispiirrettd kuvataan lisii jdljempdnd. Huomio kiinni-
tetddn mySs ndytepitimen 12 kdyttduraan 47, joka on sovitet-
tu vastaanottamaan ja tukeutumaan kdyttdketjun 34 sakaraa 42.

Kun ndytepidin 12 saapuu ensimmiiseen pituussuuntai-
seen pysdytysasentoon sen pituussuuntainen liike pysédytetddn
vasten ohjauselimid 36. Niytepidin j&i tidhin asentoon muu-
tamaksi sekunniksi, kunnes yksi sivusuuntaisen kdyttoket~
jun 34 sakara saavuttaa ndytepitimen ja tukeutuu sen kaytto-
uraan 47. Témdn lyhyen odotusajan aikana (ensimmiisten kul-
jetusvdlineitten 30) hihnat jatkavat liikettZ&n liukuvas-
sa kosketuksessa nidytepitimeen, minki ansiosta ndytepidin
pPysyy rajakkain kiinni ohjauselimissi 36. Ollessaan kiin-
nittyneend ndytepitimeen 12 vaakasuuntaiset kdyttdelimet
kuljettavat sitd sivusuunnassa, niin etti ensimmiinen osas-
to 16 on toiminta-asemassa 14.

Liittyen nyt kuvioon 6 ja erityisesti siini esitet-
tyyn ndytepitimeen 12, nihd&in, etti ndyteputki 18 on si-
joitettu osastoon 16 ja se lepii osaston lattialla 20. Jo-
kaisen osaston 16 lattia 20 kdsittai py&redn aukon 22, jon-
ka halkaisija on pienempi kuin ndyteputken 18. Silli aikaa,
kun ndytepidin 12 on toiminta-asemassa 13, sivusuuntaiset
kdyttbelimet sijoittavat jokaisen ndytepitimen 12 osaston
16 toiminta-asentoon. Tidllaisessa asennossa pydred aukko 22
on yleisesti linjassa varastointiyksik&n pohjan 9 aukon 15
kanssa.

Kuten aikaisemmin on mainittu, keksinndn mukainen
laite sopii analyysikdytt&dn, jolloin vaaditaan, etti kukin
ndyteputki vuorollaan voidaan vetidi ulos ndytepitimesti,
analysoida analyysikammiossa ja sitten palauttaa ndytepi-
timeen. T&mdn aikaansaamiseksi kdytetty nostojidrjestelmi,
johon kuuluu yl&spdin liikuteltava nostovarsi, on yleises-
ti kdytetty ja alalla hyvin tunnettu.
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Kiytettiessd keksinndn mukaista laitetta nostovarsi
(ei esitetty) ulottuu yl&spdin varastointiyksikon pohjan
aukon 15 l&dpi. Nostovarsi kulkee ldpi ndytepitimen 12 pyo-
reidn aukon 22 ja nostaa ndyteputken 18 ulos osastostaan 16
analyysikammioon (ei esitetty). Kun analyysitoiminta on
suoritettu loppuun, nostovarsi laskee ndyteputken 18 palaut-
tamiseksi siti vastaavaan osastoon 16, minkd jdlkeen si-
vusuuntaiset kidyttdelimet sijoittavat ndytepitimen seuraa-
van osaston toiminta-asentoon ja toiminta toistetaan.

Viittaamalla nyt kuvioihin 6=-8 ndytepidin 12 on esi-
tetty toiminta-asemassa 14. Keskusjakaja 8 on sovitettu
yleisesti linjaan toiminta-aseman 14 kanssa ja sen pddhdn
sen vierelle on sovitettu ensimmdinen kosketuselin 5, joka
koskettaa ja vakauttaa ndytepidintd 12 ensimmdisessd pi-
tuussuuntaisessa pysidytysasennossa. Ensimmdinen kosketuselin
5 on muotoiltu liittym#in n&dytepitimen 12 uraan 24 sen kans-
sa liukuvassa kosketuksessa. Tdmd jdrjestely mahdollistaa
ndytepitimen siirtdmisen sivusuunnassa kun se on liitty-
neeni ensimmidiseen kosketuselimeen 5. Ensimmdinen kosketus-
elin 5 on jousielimillid (ei esitetty) jousikuormitettu, joi-
den avulla se vdlittdid voiman ndytepitimeen 12, minkda seu-
rauksena se koskettaa tiiviisti ohjauselimiin 36 ja aikaan-
saa kytkeytymisen gsivusuuntaisten kdyttdelinten sakaraan
42. Tamin lisdksi ensimmiinen kosketuselin 5 toimii "alas-
painajana" est#den ndytepidintd 12 nousemasta vdhdisen lin-
jausvirheen vuoksi, mikdli ndytepidin koskettaa toiminta-
aseman 14 yldspdin liikkuvaa nostajaa.

Edullisessa muodossa vaakasuoralla ndytepitimen 12
uralla 24 ja kosketuselimelld 5 on toisiinsa yhdistyvd V-muo-
to. Kuitenkin muitakin muotoja, kuten esim. suorakulmaista
kieli-ura-muotoa voidaan kiyttdd. Ensimmdisen kosketuseli-
men "alaspainaja" ominaisuutta ei vaadita toisessa pituus-
suuntaisessa pysidytysasennossa, koska tdssd kohdassa ei ole
nostajaa. Vastaavasti toinen kosketuselin 4, joka sijait-~
see lihelld t&dtd asentoa, on muotoiltu yksinkertaisesti

tukeutumaan vasten ndytepitimen pohjaa 13 sen varmistamiseksi,
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ettd pysyy kytkeytyneenid sivusuuntaisten kayttdelinten sa-
karaan 42. '

Kuvioissa 7 ja 8 puolestaan esitetiin eris tirkes
keksinndn ominaispiirre. Kuten osittaisista padtykuvannois-
ta, joissa ulkopuoliset yksityiskohdat on jédtetty huomioi-
matta, ndkyy nidytepitimet 12a ja 12b sisiltivit ndyteputket
18a ja 18b, vastaavasti. Niytepitimet on kukin esitetty
kytkeytyneend ensimmiiseen kosketuselimeen 5 ja painautu-
neena vasten ohjauselimid 36. Selvyyden vuoksi ohjauselimii
vasten painautunutta ndytepitimen osaa on merkitty viitenu-
merolla 2.

Nyt kun havaitaan, ettid ndyteputken 18a halkaksija on
huomattavasti suurempi kuin ndayteputken 18b halkaisija, tu-
lee vdlittomasti ilmeiseksi, etti ndytepitimet 12a ja 12b
edustavat erilaisia tyyppeji, jolloin kukin tyyppi on sopeu-
tettu sisdltdméddn tietyn kokoisia nidyteputkia. Koska on kul-
jetuslaitteen toiminnan kannalta toivottavaa, ettd niyte-
pidinten kokonaispituus on vakio, niin ndyteputkien luku-
maddrd ja putkien vidliset etdisyydet, joita putkia tietyn
tyyppinen ndytepidin sisiltii, ovat riippuvaisia putken hal-
kaisijasta. Samalla tavoin eri ndytepidintyyppien leveyden
tulee vaihdella putken halkaisijan mukaisesti.

Keksinndlld lukuisten mahdollisuuksien yhdistdmisen
ansiosta kuljetuslaite sopii erityyppisille ndytepitimille,
olivat ne miten tahansa jirjestettyini tai sekoitettuina
automaattisesti. Ensiksi on huomattava, ettd vaikka viite-
numerolla 12a merkityn ndytepitimen yl&osa on suurempi kuin
mitd se on viitenumerolla 12b merkityssi yldosassa, molem-
pien tyyppien pohjaosat ovat identtisii. Vieli erityisesti
dimensiolla "X", joka on etdisyys putken keskilinjan ja
vertailupinnan 2 v&dlillid, on sama kummallekin pidintyypille.
Ndin varmistetaan pituussuunnassa vastaavien pidintyyppien
kohdistuminen.

Kuten edelld on todettu, sivusuuntainen ndytepidin-
ten asemointi toiminta-asemassa 14 suoritetaan sivusuun-

taisilla kdyttSelimilli. sivusuuntaisten kdyttSelinten
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toimintaa puolestaan ohjaa sddtdelimet, joihin kuuluu mik-
roprosessori ja lukuisa joukko ilmaisinelimiid, jotka sydt-
tdvdt tietoa mikroprosessorille. Tarkemmin sanoen, kukin
ndytepidin on varustettu elimilld vastaavien lipuke-elinten
44 ja 45 kannattamiseksi, kuten kuvioissa 4 ja 5 on esitet-
ty. Lipuke-elimet ovat edullisesti koodattuja, kdyttamdlla
esim. p&&dllepdin ndkyvdd vaihtelevaa musta-valkomerkintdd,
ndytepitimen tyyppi& ilmaisevan tiedon, identtisyyden, si-
sd116n ja halutun ohjelmavaihtoehdon ilmaisemiseksi. Lipuke-
elimet 44 ja 45 pyyhkdistddn lipukkeen ilmaisuelimelld 63
(kuvico 1), joka on asennettu ldhelle ohjauselimid 36 ensim-
mdisessd pituussuuntaisessa pysdytysasennossa.

Lipukkeen ilmaisuelin 63 kdsittdd rivin valo-optisia
ilmaisimia, jotka ovat sopivia binddristen koodimerkint&jen
lukemiseen ja vastaavia. Kuitenkin, jos halutaan muita lipu-
ke-elimid ja muita menetelmid ndiden koodaamiseksi ja ilmai-
semiseksi voidaan kdyttdd. Esimerkiksi lipuke-elimet voisi-
vat magneettisesti koodattuja ja valmiita luettaviksi sopi-
villa magneettisesti reagoivilla ilmaisimilla.

Viittaamalla nyt kuvion 9 pylvdsdiagrammiin selos-
tetaan sddtdelinten pddtoiminnot suhteessa ndytteen kulje-
tuslaitteen toimintaan. Kun ndytepidin 12 saavuttaa ensimmdi-
sen pituussuuntaisen pysdytysasennon lipuke-elimet 44 ja 45
"luetaan" lipukkeen ilmaisinelimelld 63, joka sydttdd sig-
naalit sddtSelinten mikroprosessori 66 osaan. Ndmd signaa-
l1it sisdltavdt tiedon ndytepidintyypistd. Tdmdn tiedon an-
siosta sddtdelimet voivat aikaansaada askelmoottorin etene-
rnisen oikealla md8r&lld askelia ndytepitimen 12 ensimmdisen
ja sopivan osaston 16 sijoittamiseksi toiminta-asentoon toi-
minta-asemassa.

Ilmaisinta, joka toimii optisesti, voidaan sovittaa
ilmaisinkoteloon 86 ja kdyttdd puuttuvien ndyteputkien ha-
vaitsemiseksi vajaatdytetystd ndytepitimestd, jotta jatkuva
toiminta jdttdd huomioimatta jokaisen tyhjdn osaston ndyte-
pitimessd. Lisdksi lipukkeen ilmaisinelinten 63 ldhettdmd

tieto sisdltdd yksilbidyn tiedon tietystd ndytepitimestd
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ja mahdollistaa s&dtdelinten panna tdytdntodn tietyt vaihto-
ehdot toiminnalle tai analyysiprosessille.

Muut mikroprosessorin 66 sisdintulot kisittivit sig-
naalin kytkimeltd 53, joka ilmaisee tukkeutumiset kuljetus-
laitteessa kasvaneena ketjun jénnityksend. Tdllaisen tiedon
saapuessa sddtbelimet aiheuttavat ensimmiisen ja toisen
pituussuuntaisen kiyttdmoottorin 67 ja 68 liikesuunnan vaih-
tumisen vastakkaiseksi, vastaavasti, yhdessd askelmoottorin
29 suunnan vaihdon kanssa tukkeutumisen korjaamiseksi.

Erds mikroprosessorin 66 sisiintulo on sakaran ilmai-
simelta 69, jota selvitetiin aluksi yleisesti. Nidytepiti-
men 12 tarkka kohdistaminen toiminta-asemaan suoritetaan
tarkasti ja tdm3d on tuloksena siitd, ettd mikroprosessori
aikaansaa askelmoottorin kdynnin askelittain tarkasti silla
m&drdlld askelia, joka vaaditaan ndytepitimen kulloiseenkin
siirtymiseen. Sen vuoksi mikroprosessorin on tarpeellista
"tietdd" askelvidli toiminta-aseman ja seuraavana lihestyvin
sakaran 42 vdlilld. Mik&1li kuljetuslaite liikkuu vain yhteen
suuntaan, on yksinkertaista miirittii etdisyys kiintedn me-
kaanisen riippuvuussuhteen perusteella. Kaksisuuntainen 1ii-
ke aiheuttaa kuitenkin vdlysvirheen, joka tekee tarpeelli-
seksi kdyttdd vdlineitd sakaran askelsijainnin mddrittidmisek-
si sen ldhestyessi toiminta-asemaa.

Kdyttdketju on pituudeltaan kiintei ja siihen asen-
netut seitsemdn sakaraa on sovitettu tasaisin vilimatkoin toi-
sistaan. Kaikkien sakaroiden asema voidaan miirittii yhden
aseman mddrittdmiselld. Tamin mukaisesti ensimmiiset ja toi-
set sakaran ilmaisimet 69, joista yksi on esitetty kuvios-
sa 1, on sijoitettu toiminta-aseman 14 kummallekin puolel-
le olennaisesti erilleen toiminta-asemasta. Ensimmdistd sa-
karanilmaisinta 69 k&dytetdsn eteenpdin kulkevien sakaroiden
kulun ilmaisemiseen ja toista sakaranilmaisinta (ei esitet-
ty) kdytetddn vastakkaiseen suuntaan kulkevien sakaroiden
ilmaisemiseen. Tdten ilmaisemalla sanokaamme ensimmiiselli
sakaranilmaisimella 69 sakaran 42 ldsndolo, joka sakara on

tunnetun askeletdisyyden piissi toiminta-asemasta, niin
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minkd tahansa ilmaisimen ja aseman vdlilld olevan sakaran
paikka on pddteltdvissd, koska sakaroiden vdlinen etdisyys
on myds tunnettu vakio.

Kun nidytepidin saapuu toiminta-asemaan, ensimmdinen
niytepitimen osasto sijoitetaan toiminta-asentoon. Toiminta-
vaiheen loppuunsaattamiseksi mikroprosessori saa aikaan as-
kelmoottorin kiymisen lisdmddrdlld askelia ndytepidintyypin
mukaisesti seuraavan osaston 16 sijoittamiseksi toiminta-
asentoon. Prosessia toistetaan, niin ettd kukin osasto 16
vuorollaan sijoitetaan toiminta-asentoon. Kuten edelld mai-
nittiin, toimintavaihe voi jdttdd kdsittelmdttd osaston,
jossa ei ole ndyteputkea 18 kdyttdmdlld optista putkenilmai-
sinta 6. Kun ndytepidin 12 on suorittanut loppuun toiminta-
vaiheensa toiminta-asemassa 14 sivusuuntaiset kdyttdelimet
kuljettavat sen ensimmdiseen sivusuuntaiseen pysdytysasen-
toon ja seuraava ndytepidin siirretddn toiminta-asentoon.

Viittaamalla jdlleen kuvioon 1, esitetddn neljd kul-
mailmaisinta 80-83. Ensimmdinen pari, kulmailmaisimet 80 ja
81, on sijoitettu diagonaalisesti n&ytepidinten varastoin-
tiyksikdn keh#n vastakkaisiin paikkoihin, ensimmdisen ja
toisen pituussuuntaisen pysdytysasennon viereen. Kulmail-
maisinten toinen pari 82 ja 83 on samalla sijoitettu nayte-
pitimien varastointiyksikén keh&dn vastakkaisiin diagonaali-
siin kohtiin. Ensimmidistd ilmaisinparia 80 ja 81 kdytetddn
kuljetuslaitteen normaaliin suuntaan vastapdivddn tapahtuvan
liikkeen aikana ja toista ilmaisinparia 82 ja 83 kdytetddn
paluusuuntaan mydtdpdivadn tapahtuvan liikkeen aikana.

Kulmailmaisimet toimivat yhdessd mikroprosessori-
siitdelimen 66 kanssa esitetty kuviossa 9 ensimmdisilld ja
toisilla kuljetinelimilli olevien ndytepitimilld (so. le-
veyksien suhteen sekoitettuna) on tarpeen estdd kuljettimel-
la olevan tilan tdyttyminen, jotta seuraavana saapuvalle
ndytepitimelle on tilaa. Vaikka toiminnan aikana nidytepiti-
met siirtyvit ensimmidisen ja toisen kuljetuselimen vdlilla
yvksi kerrallaan, voi vastaavien kuljetuselinten v&lilla

synty4d epdtasapaino. Epdtasapaino ei tarkoita niink&ddn
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kullakin kuljettimella olevien ndytepidinten lukumidris,
vaan pikemminkin silld olevien niytepidinten viemii tilaa.

Asiaa selvitetddn d&riesimerkkitapauksen avulla,
mik&li yksi kuljetin olisi kuormattu tdyteen kapeilla nidy-
tepitimilld ja toinen kuljetin kuormattu leveilli ndytepi-
timilld. Ndhdddn helposti, ettid vaihdettaessa kapeita piti-
mid leveisiin ensimmiiselle kuljettimelle kehittyisi nopeas-
ti tilan puute, miki aiheutuu leveisti pitimistd. Olisi
tietenkin mahdollista yksinkertaisesti rajoittaa kapeiden
ndytepitimien k&yttS4, mutta tdmi heikentiisi laitteen kdyt-
tokelpoisuutta. Tdmdn mukaisesti laitteeseen on tehty varo-
keino, jolla automaattisesti siidelliin ndytepidinten ja-
kautumista vastaaville kuljetinvidlineille riippuen niilli
kdytettdvissd olevasta tilasta.

Lisdksi selvitetididn kulmailmaisimien 80 ja 81 toi-
minta, oletetaan tilanne, jolloin ensimmiinen ndytepidin 12
toiminta-aseman 14 toiminnan j&lkeen kuljetetaan sivusuun-
taisesti pysdytysasentoon kiinnitty&kseen toisiin kuljetus-
vdlineisiin 32 ja tullakseen siirretyksi pituussuuntaisesti.
Mikdli kulmailmaisin 80 havaitsee, etti kuljetusvdlineilla
32 oleva tila ensimmiisen sivusuuntaisen pysdytysasennon
vieressd ei ole vapaa (tidmi tila ei ole vihintiin yhtd suuri
kuin mitd on leveimmin k&ytdssid olevan ndytepitimen leveys),
mikroprosessoriohjauselimet 66 paittelevit, ettid kuljetus-
vdlineet 32 ovat ylikuormitettuja. Ohjauselimet 66 aiheut-
tavat tdman vuoksi ensimmdisten kuljetusvilineiden pysédhty-
misen ja kdyntisuunnan vaihtumisen lyhytaikaisesti. Tami
toiminta estdd toisen ndytepitimen toimittamisen ensimmii-
siltd kuljetusvdlineiltd 30 toiselle kuljettimelle 32. Niy-
tepidin 12, joka aikaisemmin o0li ensimmiisessi pituussuun-
taisessa pysdytysasennossa ja jonka olisi seuraavaksi miiri
tarttua sivusuuntaisiin k#yttdelimiin, peruutetaan pois
pysdytysasennosta lyhytaikaisella kuljettimen kdyntisuunnan
vaihdolla, jolloin siti estetdidn tarttumasta sivusuuntai-
siin k&dyttdelimiin. Toiset kuljetuselimet jatkavat kuitenkin

kdyntiddn toiminta-asemasta 14 poispdin suuntautuvaan
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suuntaan. Tdmidn ansiosta toisen pituussuuntaisen pysdytys-
asennon vieressi oleva ndytepidin tarttuu sivusuuntaisiin
kdyttdelimiin ja tulee kuljetetuksi toisilta kuljetusvali-
neiltd 32 ensimmidisille kuljetusvdlineille 30. Té&md toimin-
ta eliminoi ylikuormitustilanteen toisilla kuljetuselimilld
32 ja mahdollistaa ryhtyd uudelleen normaaliin toimintaan.

Automaattinen siitdprosessi, joka on kuvattu, voi-
daan toistaa niin usein kuin vaaditaan. Mik&dli ylikuormi-
tustilanne kehittyy ensimmiisille kuljetusvédlineille 30,
kulmailmaisin 81 havaitsee niytepitimen 12 olemisen kulje-
tusvdlineilld 30 toisen sivusuuntaisen pysdytysasennon vie-
reisessd tilassa. Samalla tavoin mikroprosessori 66 aiheut-
taa toisten kuljetusvidlineiden 32 pysdhtymisen ja kaynti-
suunnan vaihtumisen lyhytaikaisesti ndytepitimien 12 sydton
pysiyttidmiseksi ylikuormitetuille kuljetusvélineille 30.
Ylikuormasta vapaudutaan sitten edelld kuvatulla tavalla.

Kulmailmaisimet 82 ja 83 toimivat samalla tavoin
kuin kulmailmaisimet 80 ja 81, kun kuljetuslaitteen toi-
mintaa vieddidn ldpi vastakkaiseen kdyntisuuntaan.

Patenttisiinndsten mukaisesti edelld kuvattu on sitd
mitd t#11l3 hetkelld pidetddn keksinndn edullisimpana sovel-
lutusmuotona, alan asiantuntijoille on selvdd, ettd erilai-
sia muutoksia ja muunnelmia voidaan suorittaa erocamatta
keksinndstd ja siksi oheisten patenttivaatimusten tarkoi-
tuksena on kattaa kaikki tdllaiset mahdolliset muutokset ja
muunnelmat eroamatta silti keksinndn todellisesta hengestd

ja suojapiiristd.
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Patenttivaatimukset:

N

X
N
(ON

l. Laite eri leveyksisten ndytepitimien, kunkin le-
veyden sisdltdessd vastaavia yhtd kokoa olevia niyteputkia,
kuljettamiseksi ohi toiminta-aseman ndytepidinten varas-
tointiyksik&ssd, jolloin yksikk®8n kuuluu encimmiinen ja
toinen pitkittdinen kuljetusvdline, yksi toiminta-aseman
kummallakin puolella, néytepidinten kuljettamiseksi ensim-
miiseen ja toiseen pituussuuntaiseen suuntaan kohti toi-
minta-asemaa ja vastaavasti siitd poispdin, ohjauselimet,
jotka sijaitsevat ensimmdisen ja toisen kuljetuselimen
kunkin pddn vieressd, ndytepidinten ensimmiiseen ja toiseen
pituussuuntaiseen suuntaan tapahtuvan liikkeen pysayttdami-
seksi ja ensimmdisen ja toisen pituussuuntaisen pysdytys-
asennon mddrittdmiseksi kullekin n&dytepitimelle; ensim-
midinen pituussuuntainen pysdytysasento on sijoitettu toi-
minta-aseman viereen; sivusuuntaiset kdyttSelimet kuhunkin
ensimmdisessd tai toisessa pysdytysasennossa olevaan ndy-
tepitimeen tarttumista varten ja n&ytepitimien siirtdmisek-
si sivusuunnassa pitkin ohjauselimid ensimmdisen ja toisen
kuljetusvdlineen vdlilld, sivusuuntaiset kiyttdelimet ndy-
tepitimien siirt&@miseksi toiminta-asemassa toiminta-asen-
toon ja siitd pois, kun ndytepidin saavuttaa ensimmiisen
pituussuuntaisen pysdytysasennon; laitteen ja ndytteenpi-
timen ollessa t unne t t u vidlineistd ensimmiiselld ja
toisella kuljetusvdlineelld (30, 32) olevien ndytteenpidin-
ten (12) mddrdn sddtdmiseksi automaattisesti niilli kdytet-
tdvissd olevan tilan perusteella; sdidt8vilineet kdsittivit
ensimmdiset ja toiset ilmaisuelimet (80, 81), jotka toimi-
vat kun laitetta kdytetddn vastapiivididn, sen tilanteen il-
maisemiseksi, jolloin yksi ensimmidisestd tai toisesta kul-
jetusvédlineestd (30, 32) tulee tdysin tdyteen silld olevis-
ta ndytepitimistd (12), ohjauselimet (66) kuljetuslaitteen
ja toiminta-aseman ohjaamiseksi, ohjauselimien reagoidessa

ensimmdisiltd ja toisilta ilmaisuelimiltd tuleviin signaa-
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leihin yhden ensimmdisestd tai toisesta kuljetusvdlinees-
td pysdyttdmiseksi ja kdyntisuunnan vaihtamiseksi lyhyt-
aikaisesti kun signaalilla osoitetaan toisen kuljetusvali-
neen olevan tdysin tdynnd ja sivusuuntaisen kdyttSelimen
tarttumisen ndytteenpitimeen ja sen siirtdmisen kuljetti-
melle, joka on tdysin tdynnd, siirtdmisen estdmiseksi.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, t un -
nettu siitd, ettd ensimmiinen ilmaisuelin (80) on si-
joitettu siten, ettd se havaitsee toisella kuljetusvdli-
neelld (32) olevan ndytepitimen (12) ldsndolon kohdassa,
joka cn ensimmdisestd sivusuuntaisesta pysdytysasennosta
mitattuna ainakin kaksi kertaa niin pitk&lld kuin mitd on
suurimman kdytetyn ndytteenpitimen leveys.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, t u n -
nettu siitd, ettd toinen ilmaisuelin (81) on sijoi-
tettu siten, ettd se havaitsee toisella kuljetusvdlineelld
(32) olevan nidytepitimen (12) l&sndolon kohdassa, joka on
ensimmidisestd sivusuuntaisesta pysdytysasennosta mitattuna
ainakin kaksi kertaa niin pitk&l1l& kuin mitd on suurimman
kdytetyn ndytteenpitimen leveys.

4. Patenttiaatimuksen 1 mukainen laite, t un -
nettu siitd, ettd vilineet ensimmdiselld ja toisella
kuljetusvdlineelld (30, 32) olevien ndytepitimien mddrdén
siitdmiseksi automaattisesti kdytettdvissd olevan tilan
perusteella kdsittdvédt lisdksi kolmannet ja neljédnnet il-
maisuelimet, jotka toimivat, kun laitetta kdytetddn mydta-
pdivddn, sen tilanteen ilmaisemiseksi, jossa yksi ensimmdi-
sestd tai toisesta kuljetusvdlineestd tulee tdysin tdyteen
sill3d olevista ndytepitimistd ja tilannetta ilmaisevan sig-
naalin sySttidmiseksi; sddtbelimet, jotka reagoivat kolman-
sista ja neljdnsistd ilmaisuelimistd tuleviin signaaleihin
yhden ensimmdisestd tai toisesta kuljetusvdlineestd pysdyt-
timiseksi ja sen kdyntisuunnan muuttamiseksi lyhytaikaises-
ti kun signaali ilmaisee toisen kuljetusvdlineen olevan
tdysin tdynnd ja sivusuuntaisten kdyttSelimien tarttumsien
estimiseksi n#dytepitimeen (12) ja ndytepitimen siirtdmisen

estimiseksi kuljetusvidlineelle, joka on tdysin tdynnd.
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5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen laite, t un -
nettu siitd, ettid kolmas ilmaisuelin (82) on sijoitet-
tu siten, ettd se havaitsee ensimmdiselld kuljetusvdlineelld
(30) olevan niytepitimen (12) ldsndolon kohdassa, joka on
ensimmiisestd sivusuuntaisesta pysdytysasennosta mitattuna
ainakin kaksi kertaa niin pitkdlld kuin mitd on suurimman
kdytetyn ndytepitimen leveys.

6. Patenttivaatimuksen 4 mukainen laite, t un -
nettu siitd, ettd neljids ilmaisuelin (83) on sijoitet-
tu siten, etti se havaitsee toisella kuljetusvdlineelld (32)
olevan ndytepitimen (12) lisndolon kohdassa, joka on toi-
sesta sivusuuntaisesta pysdytysasennosta mitattuna ainakin
kaksi kertaa niin pitk&dlli kuin mitd on suurimman kdytetyn
ndytepitimen leveys.

7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite ja ndyt-
teenpidin, tunnet tu siitd, ettd niihin kuuluu li-
siksi koodatut lipuke-elementit (44, 45), jotka on sijoitet-
tu kuhunkin ndytteenpitimeen (12) vastaavan ndytepitimen
(12) sisiltdmien ndyteputkien (18) vidlisten differentiaa-
listen etdisyyksien ilmaisemiseksi ja havainnointielimet
(63) koodattujen lipuke-elementtien lukemiseksi ja signaalin
johtamiseksi sd&tdelimiin kuljetuslaitteen ja toiminta-
aseman toiminnan ohjaamiseksi.

8. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite Jja ndytepi-
din, tunnettu siitd, ettd niytepitimess&d (12) on
joukko ndyteputkia pitdvid osastoja (16), jotka on jarjes-
tetty yvhteen riviin ja sijoitettu pohjaosan (13) padlle,
pohjaosan leveys on sama kaikille niytepitimille (12), yksi
pohjaosan (13) ulkoseinid on sovitettu ennalta midrdtyn etdi-
syyden (X) pdsdhdn ndyteputkia pitdvissd osastoissa olevien
niyteputkien keskilinjasta kohdistuspinnan (2) mddrittdmi-
seksi nidytepitimelle (12).

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen laite Jja nadyte-
pidin, tunnettu siitd, ettd pohjan (13) ulkoseinds-
si on vaakasuora ura (24), joka ulottuu ndytepitimen (12)

pituudelle, kosketuselimiin tarttumista varten estdamidén



10

20

25

30

35

75323

ndytepitimen nouseminen toiminta-asemassa tapahtuvan toi-
minnan aikana.

10. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, t u n -
nettu siitd, ettd siihen kuuluu lisidksi kosketuselimet,
jotka ulkonevat keskusjakajasta (8), joka on sijoitettu suu-
rinpiirtein ndytepidinten varastointiyksikén keskelle ja
jotka kosketuselimet ulottuvat pituussuuntaisesti ensimmdi-
seen ja toiseen kuljetusvdlineen (20, 32) vdlissd; koske-
tuskappale (5), joka on asennettu liukuvasti keskusjakajan
pddhdn toiminta-aseman viereen; kosketuskappale (5) on jou-
sikuormitteinen toiminta-aseman suunnassa: kosketuskappale
on muotoiltu tarttumaan liukuvasti kytkeytyneend ndytteen-
pitimen vaakasuoraan uraan (24) ndytteenpitimen painami-
seksi vasten ohjauselimii (36), kun se on toiminta-asemassa
ja ndytteenpitimen yl&spdin suuntautuvan liikkeen estdmisek-
si.

11. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite ja nadyte-
pidin, tunnettu siitd, etti sivusuuntaiset kayt-
tOelimet k&dsittdvdt jatkuvan rullaketijun (34), joka on si-
joitettu yleisesti pitkin varastointiyksikén (9) kehdi:
elimet ketjun tekemiseksi ja k&dyttidmiseksi; ketjulla (34) on
kulkurata, joka kulkee pitkin ensimmiisti pituussuuntaista
pysdytysasentoa ja ohi toiminta-aseman (14); joukon sakaroi-
ta (42), jotka on asennettu ketjuun (34) ndytepitimeen (12)
tarttumista ja sen siirtdmistid varten, kun ndytepitimet ovat
ensimmdisessd pituussuuntaisessa pysdytysasennossa.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen laite ja ndyte-
pidin, Jjossa vdlineet ketjun hakemiseksi ja kdyttidmiseksi
on t unn et tu joukosta joutoketjupydrid (35), jotka
on asennettu yleisesti pitkin varastointiyksik®n keh#i;
askelmoottorista (39); ketjupydridstid (35), joka on asennet-
tu askelmoottorin (39) ulostuloakselille ketjun (34) kidyt-
tdmiseksi; askelmoottori (39) on asennettu levylle (50),
Jjoka on saranoitu varastointiyksikén (9) kehiin; jousi (52),
joka vaikuttaa levyyn (50) aikaansaaden jdnnityksen ketjuun

(34); elimistd (66) askelmoottorin toiminnan ohjaamiseksi.
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13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen laite, joka si-
sdltdd lisdksi elimet ketjun kdyntisuunnan muuttamiseksi
automaattisesti kun siihen kohdistuu sen kulun aikana epa-
normaali vastus, tunnettau kytkimestd (53), joka on
asennettu yhteen levyistd (50) tai varastointiyksikkoon
(9), jolle se aktivoituu levyn kiertyessd saranassaan (51),
joka kytkin aktivoituaan sy®ttdd kdyntisuunnan muuttamis-
signaalin elimille (66) askelmoottorin (39) toiminnan siits-

miseksi.
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Patentkrav

1. Apparat f6r transport av provhallare av olika
bredder, varvid varje bredd innehdller provrdr av motsva-
rande, enhetlig storlek, forbi en arbetsstation i en prov-
h&llarfbrradsenhet, varvid enheten har ett f&rsta och
ett andra langsgdende transportmedel, en pa vardera sidan
om arbetsstationen f&r rdrande av provhallare i en fdrsta
och en andra ldngsgdende riktning mot, respektive bort
fran arbetsstationen, en styranordning invid vardera &nd-
en av det f&rsta och det andra transportmedlet f&r stann-
ande av rdrelsen hos provhéallarna i den fdrsta, respekti-
ve andra ldncsgdende riktningen och for definierande av
en forsta och en andra stoppstdllning f6r varje provhall-
are; varvid den fdrsta ldngsgédende stoppstdllningen ligg-
er invid arbetsstationen; laterala drivanordningar
f8r att komma till ingrepp med varje provhallare i den
férsta och den andra ldngsgaende stoppstédllningen och foér
att rdra provhallaren i sidled l&ngs styranordningen mell-
an det fOrsta och det andra transportmedlet, varvid de
laterala drivanordningarna rdr provhallaren in i
och sedan bort fran en operativ stdllning i arbetsstati-
onen da& provhallaren ndr den fdrsta ldngsgdende stopp-
stdllningen, varvid apparaten och provhallaren k & n -
netecknas av medel fo6r automatisk reglering av
méngden provhdllare (12) som befinner sig p& det forsta
och det andra transportmedlet (30,32) i enlighet med det
tillgdngliga utrymmet pa desamma; varvid regleringsmed-
let inkluderar ett f&rsta och ett andra sensororgan (80,
81), vilka trdder i funktion d& apparaten drivs motsols,
fdr detektering av ett tillstdnd d& ndgotdera av det
foérsta eller andra transportmedlet (30,32) blir helt upp-
taget av provhallare (12) och f&r att ddrvid avgiva en
signal som indikerar detta tillstand; styrmedel (66),
vilka styr driften av transportanordningen och arbets-
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stationen (14), varvid styrmedlen reagerar f&r signaler
fran det fdrsta och det andra sensororganet (80,81) f&r
stannande och tempordrt omkastande av kdrriktningen hos
niagotdera av det forsta och det andra transportmedlet
(30,32) d& ett transportmedel av signalen anges vara helt
upptaget, varigenom den i sidled beldgna drivanordningen
férhindras komma i ingrepp med en provhallare (12) fér
overfdring av denna till transportmedlet som &r helt upp-
taget.

2. Apparat enligt patentkravet 1, k & nn e -
t ecknad dirav, att det fdrsta sensororganet (80)
vlacerats s&, att det detekterar nirvaron av en provhdll-
are (12) pa det andra transportmedlet (32) pd ett stdlle
som dr lika med &tminstone tvd gdnger bredden av den i
anvandningen varande stdrsta provhdllaren, mitt fra&n den
forsta laterala stoppstdllningen.

3. Apparat enligt patentkravet 1, k & n n e -
t ecknad dirav, att det andra sensororganet (81)
placerats sa, att det detekterar n&drvaron av en provhill-
are (12) pa det andra transportmedlet (32) p& ett stidlle
som dr lika med atminstone tva gdnger bredden av den i
anvdndning varande stdrsta provhdllaren, midtt fran den
forsta laterala stoppstédllningen.

4. Apparat enligt patentkravet 1, kX & nn e -
t ecknad ddrav, att medlet for automatisk regle-
ring av mdngden provhallare (12) som upptager det fors-
ta och det andra transportmedlet (30,32) i enlighet med
det tillgdngliga utrymmet, ytterligare inkluderar ett
tredje och ett fjdrde sensororgan (83,84), vilka &ir ope-
rativa d& apparaten drivs motsols f8r upptidckande av ett
tillstéand, vari ndgondera av det fdrsta och det andra
transportmedlet (30,32) blir helt upptaget av provh&ll-
are (12), och for avgivande av en signal, vilken indi-
kerar detta tillstand; styrmedel (66), vilka reagerar
f6r signaler frén det tredje och fjdrde sensororganet

(82,83) for stoppande och temporidrt omkastande av kdr-
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riktningen hos nagotdera av det fdrsta och det andra trans-
portmedlet (30,32) d& ett transportmedel av signalen indi-
keras vara helt upptaget, varigenom den laterala
drivanordningen fdrhindras komma i ingrepp med en provhall-
are (12) for Overfdring av denna till transportmedlet som
dr helt upptaget.

5. Apparat enligt patentkravet 4, k @ nn e -
t e cknad didrav, att det tredje sensororganet (82)
placerats sd, att det detekterar ndrvaron av en provhall-
are (12) p& det fdrsta transportmedlet (30) pa ett stdlle
som dr lika med tv& gdnger bredden av den i anvdndning
varande stdrsta provhdllaren, mdtt fran den andra latera-
la stoppstdllningen.

6. Apparat enligt patentkravet 4, k & nne -
t ec knad dirav, att det fjdrde sensororganet (83)
placerats s&, att det detekterar ndrvaron av en provhall-
are (12) p& det andra transportmedlet (32) pa ett stédlle
som dr lika med &tminstone tva ganger bredden av den i
anvindning varande stdrsta provhdllaren, mdtt fran den
andra laterala stoppst&llningen.

7. Apparat och provhédllare enligt patentkravet 1,
k annetecknad dirav, att varje provhiallare
(12) ytterligare inkluderar kodade etiketter (44,45) fo&r
indikerande av inkrementala avstandet mellan provréren
(18) som innehdlls i respektive provhallare (12), och
detektormedel (63) fo6r avldsande av de kodade etiketter-
na (44,45) och fdr avgivande av en signal till styrmed-
len (66) for styrande av driften hos transportanordning-
en och arbetsstationen (14).

8. Apparat och provhdllare enligt patentkravet 1,
k annetecknad dirav, att provhdllarna (12) in-
kluderar ett flertal provrdrinnehallande kamrar (16),
vilka anordnats i en enkel rad och ligger &ver ett bas-
parti (13), varvid bredden av baspartiet dr gemensam for
samtliga provh&llare (12), och en yttre vdgg av baspar-

tiet (13) har placerats pa en i f&rvdg bestdmd, gemensam
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distans (X) frén mittlinjen av provrdren (18) i de prov-
rorinnehdllande kamrarna (16) fdr definierande av en till-
riktningsyta (2) f&r provhallaren (12).

9. Apparat och provhdllare enligt patentkravet 8,
kd&nnetecknad dirav, att den andra yttre vdgg-
en av basen (13) innehaller en horisontell rinna (24),
vilken strdcker sig utmed l&ngden av provhillaren (12)
och kommer i ingrepp med kontaktmedel f&r fSrhindrande
av att provhdllaren lyfts under drivandet av arbetsstati-
onen (14).

10. Apparat enligt patentkravet 1, kX & n n e -
tecknad dirav, att det ytterligare inkluderar kon-
taktmedel, vilka strdcker sig fran en mittdelare (8),
vilken placerats ungefdr i mitten av provhdllarférrads-
kammaren (9) och gar i l&ngsriktningen mellan det f&rsta
och det andra transportmedlet (30,32); en kontaktdel (5),
vilken anordnats glidbar i &nden av mittdelaren (8) in-
vid arbetsstationen (14); varvid kontaktdelen (5) &r fja-
derbelastad i riktning £6r arbetsstationen; och att kon-
taktdelen (5) utformats f&r ingrepp och glidande kontakt
med den horisontella r&nnan (24) i provh&llaren (12) f&r
att f& provhdllaren att stdta mot styrmedlen (36) medan
den befinner sig i arbetsstationen (14) och f&r f&rhind-
rande av uppatgdende rdrelse hos provhallaren.

11. Apparat och provhillare enligt patentkravet
1, kdnnetecknad dirav, att de laterala
drivanordningarna inkluderar en rullkedja (34),
vilken placerats huvudsakligen kring periferin av f&rrads-
kammaren (9); anordningar f8r uppbdrande och drivande av
kedjan; varvid kedjan (34) har en r&relsebana utmed den
fo6rsta ldngsgdende stoppstdllningen och f&rbi arbetssta-
tionen (14); ett flertal medbringare (42), vilka monte-
rats pa kedjan (34) f6r komma till ingrepp med och for
drivande av provhdllare (12) d& provhdllarna befinner
sig i den fO8rsta lédngsgdende stoppstidllningen.

12. Apparat och provhillare enligt patentkravet
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11, varvid anordningarna f£8r uppbirande och drivande av

kedjan (34) kd&nnetecknas av ett flertal odriv-

na kedjehjul (35), vilka monterats kring den huvudsakliga
periferin av f&rradsenheten (9); en stegmotor (39); ett
kedjehjul (35), vilket monterats p& stegmotorns (39) utgé-
ende axel fOr drivande av kedjan (34); varvid stegmotorn
(39) monterats pa en plat (50), vilken upphdngts vid pe-
riferin av f&rradsenheten (9); en fjidder (52) som inver-
kar p& platen (50) i en riktning som f&rlinar spdnning &t
kedjan (34); samt medel (66) f&r reglering av driften hos
stegmotorn (39).

13. Apparat enligt patentkravet 12, varvid den
ytterligare inkluderar medel f&r automatisk omkastning
av korriktningen hos kedjan (34) d3 den m&ter onormalt
motsdnd under gdngen, k & nnetecknad av en
omkopplare (53), vilken monterats p& n&gon av pldtarna
(50) eller pd fd8rrddsenheten (9) s&, att den mandvreras
genom rotationen hos pldten p& dess upphdngning (51);
varvid omkopplaren (53) vid mandvreringen avger en om-
kastningssignal till medlen (66), vilka styr driften hos
stegmotorn (39).

Viitejulkaisuja-Anf&rda publikationer

Patenttijulkaisuja:-Patentskrifter: USA(US) 3 236 321 (177-114)
4L 001 585 (G 01 T 1/00) .
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