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Keksinnon kohteena on laite mittaustie-

don keraamiseksi liikkuvien tasomaisten v
mitattavien tavaroiden yhteydessid mitat—

tavaan tavaraan (3)-nahden poikittain

liikkuvan mittausvaunun (2) avulla, jos-

sa on useita vdlin paidssa toisistaan

olevia sensoreja (4) yhdella mittausvii-—

valla (7). Yksittaisten sensorien (4)
mittaussuureiden saamiseksi mitattavan

tavaran samasta mittauskohdasta (taplas-

ta) on sensoreita (4) kannattava mit-

tausvaunu (2) kaannettavissa akselin 1,5
ympari, joka akseli on kohtisuorassa

mitattavaan tavaraan nahden ja kaanto-

kulma (f) on annettu mittausvaunun (2)
poikittaisnopeuden (v) ja mitattavan

tavaran nauhanopeuden (vb) avulla.




Uppfinningen avser en anordning for
uppsamling av mdtvarden i samband med
rérliga, planartade varor, som skall
mdtas med hjdlp av en i foérhallande
till varan (3), som skall mitas,
tvarsgaende matvagn (2) mwmed flera pa
ett avstdnd fran varandra beldgna sen-
sorer (4) pa en matlinje (7). For att
fa enskilda sensorers (4) mdtstorheter
fran samma miatpunkten (flack) av va-
ran, som skall matas, 4r en sensorerna
(4) uppbdarande mdtvagnen (2) vridbar
runt axeln, vilken axel &r vinkelratt
anordnad i férhallande till varan, som
skall mdtas, och en vridningsvinkel

() har givits med hjdlp av mdtvagnens
(2) tvarhastighet (v,) och bandhastig-
het (v,) £6r varan, som skall mitas.
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Laite mittaustietojen keraamiseksi. — Anordning for upp-

samling av matvarden.

Esilla oleva keksinto kohdistuu patenttivaatimuksen 1 joh-
danto—osan mukaiseen laitteeseen mittaustietojen keraamisek-
si.

Tasomaisten mitattavien tavaroiden, kuten esimerkiksi pape-
ri, muovifolio, tekstiilinauhat tai levynauhat, laadun
kontrolloimiseksi ja valmistuksen on-line-ohjaamiseksi
kerataan naiden mitattavien tavaroiden maarattyja ominai-
suuksia, jolloin tassa yhteydessa on tunnettua mitata mitat-
tava tavara poikittaisessa mittaussuunnassa. Niinpa voidaan
esimerkiksi paperinauhojen tiedon keraamiseksi mitattavaa
tavaraa sateilyttaa aallonpituudeltaan erilaisella infra-
punasateilylla tai lapisateilyttaa, jolloin heijastuneen tai
lapipaasseen sateilyintensiteetin mittauksen avulla ja vas-
taavan laskelman avulla voidaan saada etsityt mitta-arvot.
Erilaiset aallonpituudeltaan eroavat infrapunasateet voidaan
tuottaa sateilylahteesta suodatinpyoran avulla ja napata
detektorin avulla. Sateilylahteen sateet voidaan kuitenkin
myos johtaa hakkurilaitteen samoin kuin sateilyn jako- ja
suodatinlaitteen avulla erilaisten kanavien kautta eri
detektoreille. Esimerkkeja tasta tekniikan tasosta on saata-
vissa julkaisuista US 4 300 049 ja US 3 405 268.

Mitattavan tavaran poikittain ylittavan mittauslaitteen ja
liikkuvan mitattavan tavaran yhteydessa muodostuu se seikka,
etta aallonpituudeltaan erilainen sateily lapaisee mitatta-
van tavaran tai tormaa siihen eri kohdissa, jolloin on
itsestaan selvaa, etta taman avulla aiheutettu taman tunne-
tun mittausmenetelman systemaattinen virhe ei salli mitaan
optimaalista prosessinohjausta. Nopean mittaustietojen
keruun osalta mitattavan tavaran laatuominaisuuksien nopeak-
si saatamiseksi lisataan jatkuvasti mittausvaunun poikit-

taisnopeutta siten, etta sensorien yksittaisten mittauskoh-
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tien valiset etaisyydet tulevat alati suuremmiksi ja taman

ohella samoin mittavirheet tulevat aina suuremmiksi.

Taman vuoksi esilla olevan keksinnon tehtavana on antaa
laite mittaustietojen keraamiseksi, jossa mittaussuureet
voidaan saada mitattavan tavaran samasta mittauskohdasta
(taplasta).

Taman tehtavan ratkaisu tapahtuu patenttivaatimuksen 1
tunnusmerkkiosan mukaisten tunnuspiirteiden avulla. Keksin-—
non mukaisen laitteen muut edulliset kehitysmuodot ovat

nahtavissa epaitsenaisissa vaatimuksissa.

Oheisen piirustuksen kuvioiden yhteydessa kuvataan seuraava-
na keksinnon mukaisen laitteen eras suoritusmuotoesimerkki

lahemmin. Piirustuksissa:

Kuvio 1 esittaa periaatteellisen mittausjarjestelyn teknii-
kan tason mukaisesti varustettuna yhdella mitta-
vaunulla poikittaiskannattimissa mitattavan tavaran
ylapuolella.

Kuvio 2 esittaa tekniikan tason mukaisen lisamittausjarjes-
telyn, joka on varustettu kaksiosaisella mitta-
vaunulla O-muotoisessa kannattimessa mitattavan

tavaran paalla.

Kuvio 3 esittaa tekniikan tason mukaisella mittausjarjeste-

lylla aikaansaadun mitattavan tavaran pyyhkaisyn.

Kuvio 4a esittaa keksinnon mukaisella mittauslaitteella
aikaansaadun mitattavan tavaran pyyhkaisyn ensim-
maisessa poikittaissuunnassa.

Kuvio 4b esittaa keksinnon mukaisella mittauslaitteella
aikaansaadun mitattavan tavaran pyyhkaisyn toisessa
poikittaissuunnassa.
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Kuvio 5 esittaa kaavion mittausvaunun ollessa kahdessa eri-

laisessa asemassa keksinnon selittamiseksi.

Kuvion 1 mukaisesti on mittausvaunu 2 ohjattu poikittaiskan-
nattimessa 1 nopeudella vy, liikkuvan mitattavan tavaran 3
paalla. Mittausvaunu 2 kannattaa useampaa tasaisin valein

jarjestettya sensoria tai vastaavasti detektoria 4.

Kuvion 2 mukaisesti kasittaa mittavaunu lisaksi alapuolisen
osan 6, jolloin ylempi osa 2 ja alempi osa 6 kasittavat
valissaan mitattavan tavaran. Sensorit 4 on jarjestetty
suoralle mittaviivalle 7. Mittavaunun kumpikin osa 2, 6 on

ohjattu O-muotoisessa poikittaiskannattimessa 5.

Kuten alan ammattilaiselle on itsestaan selvaa, voidaan
tallaiset mittaukset suorittaa seka heijastus- etta la-
paisymittauksina. Ensin mainitussa tapauksessa sateilyttaa
esimerkiksi mittavaunussa 2 oleva sateilylahde mitattavaa
tavaraa 3 ja sensorit tai detektorit 4 (sateilyn vastaanot-
timet) vangitsevat vastaavien eteenkytkettyjen suodattimien
avulla heijastuneen sateilyn. Toisessa tapauksessa on satei-—
lylahde esimerkiksi mittausvaunun alemmassa puoliskossa 6 ja
sateily vangitaan lapitulleena valona mittalinjalle jarjes-
tettyjen sensorien avulla.

Itsestaan selvasti voi yhden sateilylahteen asemasta olla
myos jarjestetty useampia sateilylahteita, joilla on erilai-—
set aallonpituudet.

Sellaisessa tunnetussa laitteessa mittaustietojen keraami-
seksi ei ole mahdollista saada yksittaisia mittaussuureita
mitattavan tavaran samasta mittauskohdasta (taplasta), s.o.
suorittaa ns. '"Same-Spot''-mittaus, kuten kuviosta 3 ilmenee,
jossa sensori 4a mittaa mittausjalkea 11a, sensori 3b mit-
tausjalkea 11b jne., kulloinkin poikittaisprofiilielementis—
sa 13.



10

15

20

25

30

35

A
—)
(LN
-
\D

4

Esilla olevan keksinnon avulla saavutetaan tassa suhteessa
parannus, kuten tama nyt selvitetaan kuvioiden 4a, 4b ja 5
yhteydessa. Selityksen yksinkertaistamiseksi oletetaan, etta
esimerkiksi 4 tasaisin valein L jarjestettyja sensoreja 4a —
44 on jérjestetty yhdelle mittaviivalle 7, esimerkiksi kukin
sensori koostuu yhdesta infrapunasateilydetektorista, johon
on esimerkiksi kytketty eteen interferenssisuodatin ja joka

valaistaan paallevalaisuna tai lapivalaisuna infrapunasatei-
lylahteen avulla.

Keksinnon mukaisesti kaannetaan mittauksen yhteydessa mitta-
vaunua 2 ja 6 pystysuoraan kannattimiin 1 tai 5 nahden seka
mitattavaan tavaraan 3 nahden olevan akselin 8 ympari kulman

B verran. Kulma B maaritetaan seuraavasti:
tan (P) = vi/vy

jolloin vy on mittausvaunun poikittaisnopeus ja vy, on nauhan
nopeus. Kumpikin suure v, ja v, saadaan maaritettya vastaavi-
en mittauslaitteiden 9 ja 10 avulla.

Mittavaunun poikittaisliikkeen suunnanvaihdon yhteydessa
muuttuu kulloinkin kulman P etumerkki. Vastaavasti ei-esi-
tetty kayttolaitteisto aikaansaa kulloinkin mittavaunun
kulmasaadon suunnanvaihtokohdassa vastaten todellista nauhan
ja poikittaisliikkeen nopeutta.

Kuviossa 5 on kulman B verran kaannetty mittavaunu esitetty
kahdessa erilaisessa aikakohdassa. Kohdassa 2a mittaa senso-
ri 4a mittaustaplaa 14. Kohdassa 2b mitta sensori 4d mit-
taustaplaa 14.

Kahden vierekkaisen sensorin valinen pyyhkaisy tapahtuu
hidastetusti ajan

At = L'/v,
mukaisesti, jolloin L' vastaa sensorien etaisyytta mitatta-
van tavaran liikesuunnassa mittalinjalla 7'. Etaisyys L'
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lasketaan yksittaisten vierekkaisten sensorien valisesta
etaisyydesta L mittalinjan 7 suunnassa yhtaldlla
L' = L- cos B.

Talloin mittaa sensori 4d ajankohtana t,=4- At mitta-
vaunuasemassa 2b samaa mittaustaplaa 14 kuin sensori 4a

mittavaunuasemassa 2a, mika vastaa ''Same-Spot''-mittausta.

Niinpa voidaan esimerkiksi tayskuivapintapaino laskea vain
kostean ilmakuivapintapainon laskemisella tunnetun kosteus-
pitoisuuden avulla. Pintapainon mittaus tapahtuu enimmakseen
radiometrisen sensorin avulla, kosteuden mittaus sita vas-
toin infrapunasateilysensorilla. Mitattavan tavaran kuiva-
pintapaino voidaan saada ainoastaan matemaattisella mitta-
mallin laskemisella, sen mukaisesti voidaan todellinen
kuivapintapaino saada ainoastaan ''Same-Spot''-mittauksen
avulla.
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Patenttivaatimukset

1. Laite mittaustulosten keraamiseksi liikkuvien tasomaisten
mitattavien tavaroiden yhteydessa mitattavaan tavaraan
nahden poikittain liikkuvan mittausvaunun avulla, joka
kannattaa useaa valin paassa toisistaan olevaa sensoria
ja/tai sateilyemitteria, t unnet tu siita, etta
sensoreja (4) tai sateilyemittereja kannattava mittausvaunu
(2, 6) on kaannettavissa mitattavan tavaran tasoon nahden
kohtisuoran akselin (8) ympari, jolloin kaantokulma (f) on
annettu mittausvaunun poikittaisnopeuden (v,) ja mitattavan
tavaran (3) nauhanopeuden (vp) avulla.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, t unnet tu
siita, etta kaantokulmalla (P) on poikittaisliikkeen suunnan
mukaisesti kulloinkin erilainen etumerkki.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, t un ne t t u
siita, etta sensorit (4) ja/tai sateilyemitterit on jarjes-

tetty mittalinjalle (7) tasaisin valein (L).

4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen laite, t unne t tu
siita, etta sensorien (4) mittaustiedon vastaanotto ja/tai
sateilyemitterien heratys tapahtuu aikaviiveella, jolloin
aikaviive At kahden vierekkaisen sensorin pyyhkaisyn valilla
tai kahden vierekkaisen sateilyemitterin heratyksen valilla
on annettu yhtalolla

At = L' /vy,
jolloin L' maaritetaan yhtalolla
L' =L ¢« cos B.
5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen laite, t unnet t u

siita, etta kaantokulma (P) maaritetaan seuraavalla yhtalol—
la
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tan B = v /vy.

6. Patgnttivaatimuksen 5 mukainen laite, t unnet tu

sensoreista (9, 10) mittavaunun (2, 6) nopeuden (v.) Jja
5 mitattavan tavaran (3) nopeuden (vy,) selvittamiseksi.
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Patentkrav

1. Anordning for uppsamling av méatresultat i samband med rérliga plana
produkter, som skall médtas, med hjalp av en tvérs produkten, som skall ma-
tas, r6rlig matvagn, som uppbadr flera pa avstand frdn varandra anordnade
sensorer och/eller strdlningsmatare, k anneteckn a d dirav, att senso-
rerna (4) eller stréiningsmétarna uppbarande matvagnen (2, 6) kan svingas
runt en i forhallande till planet for produkten, som skal métas, lodrét axel
(8), varvid vridningsvinkeln (B) ar given med hjalp av métvagnens tvirhas-
tighet (v) och banhastigheten (vy) for produkten (3), som skall métas.

2. Anordning enligt patentkravet 1, kannetecknad darav, att vrid-
ningsvinkeln (B) har enligt riktningen for tvarrorelsen i vart fall olikt forteck-

en.

3. Anordning enligt patentkravet 1, kannetecknad darav, att senso-
rerna (4) och/eller strdlningsmétarna &r anordnade langs med métlinjen (7)

med jédmna mellanrum (L).

4. Anordning enligt patentkravet 3, kannetecknad dérav, att senso-
rernas (4) matdatas mottagning och/eller strdiningsmatarnas aktivering sker
med tidsférdrojning, varvid tidsférdréjningen At mellan tva intilliggande sen-
sorers svep eller mellan tvd intilliggande strélningsmatares aktivering &r gi-

ven i ekvationen
At = L'/Vb,
dar L' definieras genom ekvationen

L'=L « cos B.
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5. Anordning enligt patentkravet 4, k@nnetecknad darav, att vrid-
ningsvinkeln (B) bestéms genom foéljande ekvation

5 tan B = vy/Vp.

6. Anordning enligt patentkravet 5, k@nnetecknad av sensorer (9,
10) for att klargéra matvagnens (2, 6) hastighet (v;) och hastigheten (vy,) for
produkten (3), som skall matas.
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Fig. 1
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Fig. 3



eve

Poikit-
tais-
suunta

Radan kul-
kusuunta

A

1184G¢

Mittavaunun kdanto kulman B verran

Fig. 4a
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Mittavaunun kdidntd kulman B verran

Fig. 4b
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