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57) Anotace:
Mechanizmus pro oteviran{ a uzavirani forem ve stroji s
individualnimi sekcemi, obsahujici dvojici protilehlych
nosnych mechanizmi pro drZeni forem, nesoucich alespori
jednu dvojici protilehlych polovin formy a kazdy z nosnych
mechanizmil obsahuje tfmen (82) opatfeny prvnim prichozim
otvorem (92), ktery prochazi vertikalné a druhym prichozim
otvorem (91), prostupujici tfrmenem (82) horizontalnég,
zasunovaci prostiedky (24), nesouci alespoii jednu polovinu
formy, pri¢emz zasunovaci prostiedky (24) jsou opatieny
vertikaln€ vedenym prichozim otvorem, nosnou souéast (30),
na které jsou umistény zasunovaci prostiedky (24), pficemz
nosna soucast (30) ma kapsu (101), do které vstupuje tfmen
(82) s vertikalnim priichozim otvorem, zasunovaci prostiedky
(24) a tfmen (82) jsou zajidtény na nosné soucasti (30) pomoci
upevnovacich prostfedki, které obsahuji prvni kolik (27),
ktery kluzn¢ prochazi ve vertikdlnim sméru prichozim
otvorem v zasunovacich prostiedcich (24), otvorem v nosné
soucasti (30) a vertikalng vedenym otvorem ve timenu (82) a
druhy kolik (80), ktery prochazi horizontaln& druhym
priichozim otvorem (91), a premistovaci prostiedky ke
kaZdému nosnému mechanizmu, ktery drZi formy mezi
pfitazenou a odtaZenou polohou, které obsahuji hnaci
mechanizmus (19) s vodicim Sroubem (70) a pfevodovy
mechanizmus (72, 74, 76, 78, 82) propojujici vodici §roub (70)
a druhy kolik (80). Nosna soucast je vedena pfi pfimocarém
premistovani mezi pfitaZenou a odtaZenou polohou nosnymi
prostiedky (50C, 172) a hnacf mechanizmus obsahuje vodici

Sroub (70), pouzdro (90), které nese ve vertikalnim sméru
vodici Sroub (70) a motor (66) pfipojeny k vodicimu Sroubu
(70). Timto je mechanizmus pro neseni forem dokonale
udrZovan v pfitazené poloze.
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CzZ 299057 B6

Mechanizmus pro otevirani a uzavirani forem v IS stroji

Oblast techniky
Prihlagovany vynalez se tyka IS (individualnich sekcionélnich) stroji, které pretvéreji davky roz-

tavené skloviny na lahve ve dvoukrokovém vyrobnim procesu, a obzvlasté se tyka mechanizmi
pro otevirani a uzavirani forem v tomto stroji.

Dosavadni stav techniky

Prvni IS stroj byl patentovan v patentech USA registrovanych pod &isly US 1 843 159 ze dne
2. inora 1932 a US 1 911 119 ze dne 23. kvétna 1933. V soucasnosti se ve svété pouziva vice nez
4000 IS strojit od riiznych vyrobcd, které kazdy den v roce produkuji vice neZ milion 1dhvi.

Takovy IS (individudlni sekcionalni) stroj ma urgity podet stejnych sekci (sekcionalni ram, ve
kterém a na kterém je namontovan urcity pocet sekcionalnich mechanizmi), kdy kazdé z t&chto
sekci mé predni formovaci stanici, ktera pretvafi jednu nebo vice davek dodané roztavené sklo-
viny na bafiky majici otvor se zavitem (usti lahve) na spodku, a foukaci stanici, do niz bariky
vstupuji a pretvafeni se na lahve stojici ve vzpiimené poloze s Gstim sméfujicim vzhiru.
Mechanizmus pro obraceni a drzeni kruhovych usti obsahujici proti sobé postavenou dvojici
ramen, kterd se otddeji kolem osy obraceni, pfemistuji batiky z pfedni formovaci stanice do
foukaci stanice a provadéji v pribéhu vyrobniho procesu obraceni téchto ban&k z polohy, v niz
Gsti 1ahvi sméfuji dolti, do polohy, v niz Gsti 18hvi sm&Fuji vzhiru. Lahev zhotovena ve foukaci
stanici se vyjima ze sekce odbératovym mechanizmem.

Ke zdokonaleni vykonnosti doSlo jednak na zikladé zvySeni rychlosti IS stroje (doby cyklu
sekce), kdy se pocet davek roztavené skloviny zpracovavanych v pribshu jedné sekce zvysil
zjedné na dvé, tfi a dokonce Ctyfi, a jednak zvySenim podtu sekei. Tato zdokonaleni byla
provedena bez vyrazného zvétseni $ifky sekce. Toto bylo podstatné, protoze méfitko vykonnosti
je pojimano jako pocet 1ahvi vyrobenych za jednotku Sasu v dané siice stroje, tj. skute¢na vykon-
nost. To znamend, Zze zvySi-li se na zdklad¢é Upravy Sitka stroje se Sesti sekcemi na $itku
standardniho stroje se deseti sekcemi pii zachovani piivodni rychlosti a vykonnosti sekci, sniZi se
skute¢na vykonnost o 40 %.

Pfedni formova stanice obsahuje opa¢né dvojice prednich forem a koneéna foukaci stanice obsa-
huje opa¢né dvojice kone¢nych forem. Tyto formy jsou premistovatelné mezi otevienymi (oddg-
lenymi) a uzavienymi polohami. Opa¢né umisténé dvojice Gstnich kruhovych forem, které jsou
premistovany (neseny v blizkosti jejich vrchii) mechanizmem pro obraceni a drZeni kruhovych
asti, vymezuji asti lahve a udrzuji vytvorenou baiiku v priibéhu ptemistovéani z piedni formovaci
stanice do foukaci stanice.

Pfedni formy a kone¢né formy podle zminéného patentu 159 jsou neseny na vlozkach premisto-
vanych opacnymi nosi¢i, které jsou ototné kolem spole¢né osy otaeni pred formami (pohyb
zepfedu dozadu je uréovan pohybem baiiky z pfednich formovacich stanic do foukacich stanic).
Linearni motor (kapalinou ovladany motor) fidi Cinnost jak mechanizmu pro neseni prednich
forem, tak i mechanizmu pro neseni kone¢nych forem. Linearni motor pro fizeni &innosti mecha-
nizmu pro neseni prednich forem je namontovan na ptedku osy otateni mechanizmu pro nesenf
pfednich forem a vy¢niva vodorovné vn&j$im smérem z ptedku ramu sekce a dvojice &lankovych
fetézll propojuje vystup motoru na strané prednich forem s mechanizmem pro neseni kone&nych
forem. Linearni motor pro fizeni &innosti mechanizmu pro neseni koneénych forem je namonto-
van svisle na strané osy otaceni (tyto mechanizmy na kazdé stanici jsou obecng oznagovany jako
mechanizmy pro otevirdni a uzavirani forem). Tento piivodni IS stroj se vyvinul do podoby
stroje, vnémZ motory (kapalinou ovladané vélce nebo motory s oto&nym vystupem) jsou
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umistény pod formami a kazdy motor je propojen s ptidruZenou dvojici nosi¢i forem prosted-
nictvim transmisi, které jsou vedeny svisle od spodku sekce u pfedku nebo zadku dvojice mecha-
nizmu pro neseni forem (viz patenty USA registrované pod &isly US 4 362 544 a US 4 427 431).
Hnaci ¢lankova spojeni vyvijeji kroutici sily, jejichZ piisobeni na nosige je nezadouci. Navic
hnaci ¢lankova spojeni musi byt konstrukéné fesena s ohledem na specifické tvary forem, a proto
Jjak celé ¢lankové spojeni, tak i mechanizmus pro neseni forem vyzaduje provedeni souvisejicich
zmén pii pfechodu ze zpracovavani jedné davky roztavené skloviny na zpracovavani jiné davky
roztavené skloviny. V takovych strojich musi byt mechanizmus zavérové hlavy piedni formy a
mechanizmus nalevky umistén na strané sekce v blizkosti prostiedku, coZ zt&Zzuje provadéni
Udrzby a oprav téchto mechanizmi a vynucuje vyfazeni sousednich sekci z provozu. V t&chto
mechanizmech pro otevirdni a uzavirani forem neexistuje nic, co by zablokovalo formy v potieb-
nych polohach pii uzavieni forem v prubéhu vytvaieni baiiky, v disledku &ehoz se mohou
poloviny forem odtlacit od sebe a zpuisobit zvétSeni svislého $vu na barice a tim i na hotové lahvi.
Aby k tomu nedochazelo, musi byt ¢lankova spojeni konstrukéné feSena tak, aby se zabranilo
pootvirani forem v uzaviené poloze (viz patent USA ¢&islo US 5 019 147).

Provedeni IS stroje popisované v patentu USA ¢&islo US 4 070 174 ma nazev AlS stroj. V tomto
stroji, ktery se dodnes prodéava, jsou dvojice mechanizmu pro drZeni forem namontovany tak, aby
provadély axialni (,,A*) pohyb namisto otoéného pohybu, pfiemZ pfislusné motory ovladaji
Jejich Cinnost obvyklym zptisobem. Stroj, ktery je odvozen od IS stroje, méa nazev ITF stroj a je
popsan v patentu USA Cislo US 4 443 241. Tento stroj, ktery ma tii formovaci stanice [pfedni,
znovu ohiivaci a foukaci nebo-li troji formovaci (anglicky triple forming) ,, TF*], nebyl uspésny.
V tomto stroji byl motorem pro dvojice nosi¢t piednich a foukacich forem svisle nasmérovany
linedrni motor, jenz byl umistén bezprostfedng pod stfedem forem. Tento stroj také provadél
premistovani polovin pfednich a foukacich forem axialné.

Takové mechanizmy pro otevirani a uzavirani forem jsou zna¢né slozité, obsahuji velmi vysoky
polet soucastek, které jsou specidlné konstrukéng feSeny pro specifické usporadani stroje, jez
zabira znacnou ¢ast ramu nebo skiing sekce. Kvili tomu jsou tyto mechanizmy velmi nakladné a
Casto zména specifického usporddani stroje v podminkach provozu vyzaduje provést prestavéni
stroje na zakladé vymény celého mechanizmu. To nésledn& ztéZzuje zkompletovani potfebného
trubicového rozvodu pro mechanizmy sekce. Pracovni vzduch se musi ptivadét v trubicich vede-
nych pred, za nebo navrchu rdmu sekce a takovy trubicovy rozvod je pak velmi nakladny. Navic
podstatnym problémem IS strojii je to, Ze nariist rozmérd v disledku pisobeni tepla na strand
pfednich forem se projevuje smérem k ose mechanizmu pro obraceni a drzeni kruhového usti,
zatimco narist rozmérl v disledku pusobeni tepla na strang foukacich forem se projevuje
smérem od osy mechanizmu pro obraceni a drzeni kruhového sti. Nakonec lze uvést, ze ¢inek
sily nebude pfendsen pifimo na mezi€lanky, které nesou formy, protoZe nosié¢ nesouci tyto
meziClanky je v draze sily, takze v diisledku toho mohou byt tyto mezi€lanky vystaveny u&inku
krouticich sil tehdy, kdyZz pasobi svirajici zatéz.

Podstata vynalezu

Podstatou vynalezu je mechanizmus pro otevirani a uzavirani forem ve stroji s individualnimi
sekcemi, obsahujici dvojici protilehlych nosnych mechanizmii pro drzeni forem, nesoucich
alespofi jednu dvojici protilehlych polovin formy a kazdy z nosnych mechanizmii obsahuje:

tfmen opatfeny prvnim priichozim otvorem, ktery prochézi vertikalng a druhym priichozim otvo-
rem, prostupujici tfmenem horizontélng;

zasunovaci prostfedky, nesouci alespofi jednu polovinu formy, pfi¢emz zasunovaci prostiedky
Jjsou opatfeny vertikalng vedenym priichozim otvorem;

nosnou soucast, na které jsou umistény zasunovaci prostiedky, pfi¢emz nosna souéast ma kapsu,
do které vstupuje timen s vertikalnim priichozim otvorem,
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zasunovaci prostiedky a tfmen jsou zajiStény na nosné soucast pomoci upevilovacich prostiedki,
které obsahuji prvni kolik, ktery kluzn& prochazi ve vertikilnim sméru priichozim otvorem
v zasunovacich prostfedcich, otvorem v nosné soucasti a vertikalné vedenym otvorem ve tfmenu
a druhy kolik, ktery prochazi horizontalné druhym priichozim otvorem a

pfemistovaci prostfedky ke kazdému nosnému mechanizmu, ktery drZi formy mezi piitazenou a
odtaZenou polohou, které obsahuji hnaci mechanizmus s vodicim Sroubem a ptevodovy mecha-
nizmus propojujici vodici Sroub a druhy kolik.

Dile je podstatou vynalezu to, ze nosna soucast je vedena pfi pfimocarém pfemistovani mezi
pfitazenou a odtaZzenou polohou nosnymi prostiedky a hnaci mechanizmus obsahuje vodici $roub,
pouzdro, které nese ve vertikalnim sméru vodici §roub a motor pfipojeny k vodicimu Sroubu,
pricemz pievodové prostiedky obsahuji:

levotocivou matici a pravotoCivou matici, které jsou operativng propojeny s vodicim $roubem;

spojovaci Clanky, které propojuji levotodivé a pravotolivé matice a druhy kolik podepfeny
tfmenem;

pouzdro ma zadni vertikalni sténu, vymezujici nosny povrch a kazda levotogiva a pravotodiva
matice ma vertikalni zadni nosny povrch, pfi¢emz nosny povrch zadni vertikalni stény a kazdy ze
zadnich svislych nosnych povrchii matic je umistén ve zvoleném rozestupu, je-li mechanizmus
pro neseni forem v odtazené poloze a

vodici Sroub o vybérové zvolené tuhosti, je-li mechanizmus pro neseni forem premistén do pfita-
Zené polohy do zabéru s druhym mechanizmem pro neseni forem, pomoci pfedem stanovené sily,
se vychyli a vytvofi se kontaktni spojeni mezi zadnimi nosnymi povrchy nosnym povrchem zadni
vertikalni st€ny, pfi¢emz mechanizmus pro neseni forem je dokonale udrzovan v pritazené
poloze.

Vyhodou piedloZeného vynalezu je zdokonaleni mechanizmu pro otevirani a uzavirani forem,
ktery oddéluje nosi¢ forem od vech krouticich sil a mechanizmus pro neseni forem je dokonale
udrzovan v pfitazené poloze.

Prehled obrazkn na vvkresech

PfihlaSovany vynélez a jeho vyhody budou zfejmé z néasledujictho popisu piikladii provedeni
s pfipojenymi vykresy, kterd znazortiuji pfednostni provedeni, zahrnujici principy vynalezu a na
kterych:

obr. 1 je schematicky nakres IS stroje s ur¢itym podtem stejnych sekci, kdy kazda sekce ma
pfedni stanici a kone¢nou stanici;

obr. 2 je axonometricky pohled znazoriiujici mechanizmus pro otevirani a uzavirani forem jedné
ze stanic sekce;

obr. 3 je axonometricky pohled, ktery pfedvadi propojeni jednoho z mechanizmii pro drzeni
forem s vodici Sroubovou hnaci sestavou;

obr. 4 je bo¢ni pohled na pri¢ny fez vodici Sroubové hnaci sestavy, ktera je predvedena na obr. 3;
obr. 5 je narys vodici Sroubové hnaci sestavy, ktera je predvedena na obr. 3;

obr. 6 je axonometricky pohled na konstrukéni feSeni transmisniho pouzdra, které je oddéleno od
svého drzéku;

obr. 7 je axonometricky pohled, ktery znazorfiuje, jak je vyfeSeno umisténi mechanizmu pro
drZeni forem umoziujici ptimocaré pfemistovani ve sméru, jenz je kolmy ve vztahu k roviné
sevieni,
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obr. 8 je axonometricky pohled na mechanizmus pro obraceni a drzeni kruhového usti, ktery
provadi premist'ovani ban€k z piednich forem do koneénych forem;

obr. 9 je pohled podobajici se pohledu na obr. 7 a ptedvadgjici druhé provedeni mechanizmu pro
drzeni forem, jehoZ umisténi umoZziiuje pfimogaré pfemistovani;

obr. 10 je pohled, ktery se podoba pohledu na obr. 6 a ktery predvadi konstrukéni feseni
transmisniho pouzdra odpovidajiciho provedeni, jeZ je ukazano na obr. 9;

obr. 11 je pfi€ny fez Casti mechanizmu pro drzeni forem piedvedeného na obr. 9, ktery
znazoriiuje, jak jeden z kruhovych htideli miZe vyrovnavat nardst tepla;

obr. 12 je axonometricky pohled pfedvadgjici kryt vodiciho $roubu a transmise;
obr. 13 je axonometricky pohled, ktery predvadi loZe stroje, které nese jednotlivé sekce IS stroje;
obr. 14 je axonometricky pohled na ¢ast loZe stoje;

obr. 15 je prvni provedeni elektronického blokového schématu znazoriiujiciho ovladani mecha-
nizmu pro otevirani a uzavirani forem;

obr. 15A je alternativni provedeni elektronického blokového schématu znazoriiujiciho ovladani
mechanizmu pro otevirani a uzavirani forem;

obr. 16 je prvni postupovy diagram znézoriiujici fidici algoritmus mechanizmu pro otevirani a
uzavirani forem;

obr. 16A je druhy postupovy diagram znazortiujici ¥idici mechanizmus pro otevirani a uzavirani
forem;

obr. 17 je axonometricky pohled na pfedni formovou stanici sekce predvadgjici mechanizmus
zaverove hlavy, ktery je namontovan v rohu vrchni stény ramu sekce;

obr. 18 je bo¢ni fez ovladaci ¢asti mechanizmu zavérové hlavy, ktery je predveden na obr. 17,
obr. 19 je pti¢ny fez z pohledu narysu piedvadgjici zavérovou hlavu nad piedni formou IS stroje;

obr. 20 je pohled, ktery se podoba obr. 19 a ktery predvadi situaci, kdy zavérova hlava vstupuje
do zabéru s pfedni formou v prvni poloze;

obr. 21 je pohled, ktery se podoba obr. 19 a ktery predvadi situaci, kdy zavérova hlava vstupuje
do zébéru s predni formou ve druhé poloze;

obr. 22 je axonometricky pohled na zavé&rovou hlavu; a
obr. 23 je postupovy diagram, ktery predvadi ¢innost ovladate mechanizmu zavérové hlavy.

Obr. 24 je pohled, ktery se podoba obr. 17 a ktery pfedvadi mechanizmus ramena nalevky, jenz je
namontovan na ramu sekce;

obr. 25 je axonometricky pohled na alternativni provedeni mechanizmus pro obraceni a drzeni
Usti pouzivaného spolecné s mechanizmem pro otevirani a uzavirani forem predvedenych na
obr.9a 10;

obr. 26 je pohled, ktery je vzat podle ptimky 26 — 26 na obr. 25;

obr. 27 je axidlni pohled na spoj krytu $nekového pievodu a skiing motoru;
obr. 28 je postupovy diagram znéazorilujici algoritmus obraceni;

obr. 29 je postupovy diagram predvadgjici algoritmus otvirani ustniho kruhu;
obr. 30 je postupovy diagram pfedvadgjici vratny algoritmus;

obr. 31 je axonometricky pohled na plunzrovy mechanizmus pfedni formové stanice, ktery je
Céstecné predveden na obr. 17;

obr. 32 je axonometricky pohled na jediny plunzrovy kanystr;
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obr. 33 je axonometricky pohled na upeviiovaci desku plunzru;

obr. 34 je axonometricky, oddéleny pohled pedvadgjici propojeni prvnich &ty obsluznych potru-
bi vedenych do spodku rozvadéciho zakladu plunzru;

obr. 35 je axonometricky pohled na piedni &elo spojovaci skiing;

obr. 36 je axonometricky pohled na horni povrch spojovaci skiing;

obr. 37 je axonometricky pohled na vrchni stranu a predni &elo rozvadéciho zékladu plunzru;
obr. 38 je axonometricky pohled na plunzrovou ptechodovou desku;

obr. 38A je pohled, ktery se podoba obr. 38 a ktery predvadi alternativni plunzrovou prechodo-
vou desku;

obr. 39 je pohled, ktery se podoba obr. 31 a ktery predvadi alternativni upeviiovaci desku;
obr. 40 je axonometricky pohled na ¢ast drzéku kruhového hrdla, ktery m4 alternativni tvar;

obr. 41 je bo¢ni fez prvni upeviiovaci sestavy predvadgjici prvni polovinu formy, ktera je nesena
mezi¢lankem pro neseni formy;

obr. 42 je bo¢ni fez druhé upeviiovaci sestavy predvadgjici druhou polovinu formy, ktera je
podepiena meziclankem pro neseni formy;

obr. 43 je bo¢ni fez tfeti upeviiovaci sestavy predvadgjici treti polovinu formy, které je podeprena
mezi¢lankem pro neseni formy; a

obr. 44 je schematicky bo¢ni fez predvadgjici predni formu nesenou v predni formové stanici a
foukaci formu nesenou v pfislu$né kone¢né stanici;

obr. 45 je axonometricky pohled na odbiraci mechanizmus, ktery byl sestaven podle vyslednych
zaveru piihlasovaného vynalezu;

obr. 46 schematicky znézorfiuje oddéleni ramena odbirate z mechanizmu odbirag, ktery byl pie-
veden na obr. 45; a

obr. 47 je postupovy diagram znazoriujici ,,Z“ posunuty algoritmus ovladani mechanizmu
odbirace.

Piiklady provedeni vynalezu

IS stroj obsahuje urcity podet, obvykle 6, 8, 10 nebo 12 sekei 11. Konvenéni sekce ma podobu
skfiftového rdmu nebo sekéni skiiné 11A podle obr. 2, ktera obsahuje nebo nese mechanizmus
sekce. Kazda sekce obsahuje piedni formovou stanici, ktera ma oteviraci a uzaviraci mechaniz-
mus 12 pro pfenaSeni pfednich forem, v nichz jsou dodané davky roztavené skloviny pfeméfiova-
ny do bangk, a kone&nou stanici, kterd ma oteviraci a uzaviraci mechanizmus 13 pro ovladani
konecnych forem, do nichz vstupuji baiiky, které se nasledng pretvaii do 1ahvi. V jednom cyklu
kazdé sekce miiZe byt zpracovavana jedna, dvé, tfi nebo Ctyfi davky roztavené skloviny, a proto
v zavislosti na pottu soucasné zpracovavanych davek roztavené skloviny v feceném jednom cyk-
lu bude kazdy stroj pfisluing oznagovan jako stroj pro jednu déavku roztavené skloviny, stroj pro
dvé davky roztavené skloviny, stroj pro tfi davky roztavené skloviny nebo stroj pro &tyfi davky
roztavené skloviny. Odbiraci mechanizmus podle obr. 40 vyjima zhotovené lahve z koneéné sta-
nice a pfenasi je na odstavku 14. Odvadéci mechanizmus, ktery neni pfedveden, nasledné premis-
tuje zhotovené ldhve z odstavky 14 na dopravnik 15, ktery je odvadi dale od stroje. Predni &ast
stroje, nebo sekee je tim koncem, ktery je vzdalengjsi od dopravniku, pfi¢emz zadni ¢ast stroje je
tim koncem, ktery se nachazi v blizkosti dopravniku, a strany a stroje nebo sekci sméfuji kolmo
na feCeni dopravnik. Pohyb ze strany je pohybem, ktery je rovnob&zny s vedenim dopravniku.

Obr. 2 predvadi Cast sekce 11 stroje pro tfi davky roztavené skloviny vyrobeného podle
vyslednych zévéri piihlasovaného vynalezu a je schematickou ukazkou konstruk&niho FeSeni
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predni formové stanice. Sekce 11 obsahuje sekéni ram 11A ve tvaru skiiné majici vrchni sténu
134 loZe s hornim povrchem a bo¢ni stény 132. Kazdy mechanizmus 16 pro otevirani a uzavirani
forem obsahuje opacné postavenou dvojici mechanizmi 16 pro drzeni forem. Kazdy mechaniz-
mus 16 pro drzeni forem je propojen s prostiedky ovladaci sestavy obsahujicimi pfevodnik 18
otaCeni na pfimoCary pohyb, ktery je namontovany; na vrchu sekéniho ramu 11A a je pohanén
ovladacim systémem 19 majicim otoény vystup pro premistovani piidruzeného mechanizmu 16
pro drZeni forem pfimocafe ve sméru do stran mezi odtaZenou, odd€lenou polohou a ptitazenou
polohou, v niz jsou poloviny opaéné dvojice mechanizmd 16 pro drZeni forem k sob& pevné
pfitisknuty. Mechanizmy 16 pro drzeni forem piednich formovych stanic jsou stejné, ale mecha-
nizmus pro drZeni forem jedné stanice se mize svymi rozméry odliSovat od mechanizmu pro
drZeni forem jiné stanice jako disledek rozdili ve vyrobnim procesu, které budou zkusenym
odbornikil v této oblasti techniky dobfe znamé. ProtoZe piedvadénym strojem je stroj pro tii
davky roztavené skloviny, ponese kazdy mechanizmus 16 pro drzeni forem predni nebo kone&né
stanice tfi poloviny 17 forem prednich forem nebo kone&nych forem.

S odkazem na obr. 3, 4 a 5 bude nyni popséano jednak pfipojeni mechanizmu pro drzeni forem
k pfidruzenému hnacimu systému a jednak prostfedky pro pfemistovani mechanizmu 16 pro
drZeni forem mezi ptitazenou polohou a odtazenou polohou. Obr. 4 a 5 ukazuji pouze mechaniz-
mus 16 pro drZeni forem, ktery nese mechanizmus, jenz je pridruZen k jediné sekci, zatimco obr.
6 pfedvadi alternativni skiii, ktera ponese dva mechanizmy 16 pro drzeni forem tehdy, kdyz na
sebe budou navazovat dvé sekce, a ktera ponese pouze jeden mechanizmus 16 pro drzeni forem
tehdy, kdyZz nebude navazovat zadnad sekce. Ovladaci systém 19 obsahuje servomotor 66,
s jakoukoliv pfevodovkou a/nebo pievodem pro zménu sméru, majici otoény vystup v podobé
vietena 67 podle obr. 4, které je pFipojeno k vodicimu Sroubu 70 napiiklad kulovému nebo licho-
béznikovému, jenz ma horni &ast s pravotoSivym zévitem a dolni &4st s levotoGivym zévitem,
prostfednictvim spojovaci soucasti 68. SkFifi 90 nese vodici $roub 70. Oba konce tohoto vodiciho
Sroubu jsou umistény ve skiini 90 ve svislé poloze ve vhodnych, jednoduchych radialnich nebo
zdvojenych sestavach kulickovych lozisek 99. Sk¥ifi ma podstavcovou &ast 93, ktera je pfisroubo-
vana k hornimu povrchu 90A, 94B podle obr. 6, dvou sousednich sek&nich rami. Neni-li pfipoje-
na zadna navazujici sekce, bude vrchni sténa sekce roziifena vngjsim smérem, aby vytvofila
dokonalej8i podstavec pro skiifi vhodnymi Srouby 95, opatné boéni stény 96, jez obsahuji
vyztuhova zebra 97, a odnimatelné horni Gasti 98. Vodici $roub je piipojen k prevodniku 18
otafeni na piimocary pohyb, obsahujicimu maticové prostiedky, které maji dolni matici 72
s levotoCivym zavitem a horni matici 74 s pravoto¢ivym zévitem a které jsou umistény na
feCeném vodicim Sroubu. Pfevodnik 18 otaceni na pfimocary pohyb navic obsahuje prostiedky
pro pfipojeni matic 72, 74 k mechanizmu pro drZeni forem, kdy prvni dvojice zvedacich &lanki
76 je pfipojena na jednom konci k horni matici 74, druha dvojice zvedacich ¢lanka 78 je
pfipojend na jednom konci k dolni matici 72 a tfrmen 82 ma vodorovnou diru 91 nesouci pricny,
vodorovny oto¢ny htidel 80, k némuz jsou ototn& ptipojeny druhé konce zvedacich ¢lanka 76,
78. Z divodu prodlouzeni Zivotnosti feGenych &lanki se pouzivaji objimkova nebo pfirubova
pouzdra. Tfmen 82 maé také svislou diru 92, do niZ oto&né vstupuje svisly oto&ny hiidel 27
mechanizmu 16 pro drzeni forem. V disledku toho bude ota¢eni vodiciho $roubu 70 jednim smé-
rem nasledn® pfisunovat mechanizmus 16 pro drzeni forem smérem k opaénému mechanizmu 16
pro drZeni forem a naopak. Miize byt vidét, Ze zvedaci ¢lanky 76, 78 vytvareji kloubové spoje,
které se mohou pohybovat mezi pfitazenou a odtazenou polohou a které iginkuji vodorovné mezi
skiini 90 a mechanizmem pro drZeni forem.

Kazdy mechanizmus 16 pro drZeni forem ma nosi¢ 30 a dolni a horni mezi¢lanky 24, které drzi
poloviny forem a které jsou na nosi¢i 30 neseny na h¥ideli 27, ktery prochézi svislymi otvory
v nosic¢i 30, mezi¢lancich 24 a ve tfrmenu 82. T¥men 82 vstupuje do kapsy 101 v nosi¢i 30. Na
obréazcich je vidét, Ze vodici Sroub je svisly a je veden v blizkosti mechanizmu 16 pro drzeni
forem, pficemZ pfevodnik 18 otadeni na pfimogary pohyb, ktery propojuje otocny vystup servo-
motoru s vodicim Sroubem a mechanizmus 16 pro drzeni forem, je kompaktné umistén mezi
vodicim Sroubem a mechanizmem 16 pro drzeni forem na hornim povrchu vrchni stény 134
sekce. Pfevodnik 18 otaceni na p¥imocary pohyb je kompletn& umistén nad vrchni &asti sekéniho
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ramu a vytvafi zat€z plisobici v blizkosti stiedu, svisle a vodorovné, mechanizmu 16 pro drzeni
forem. Svisle proto, Ze osa vodorovného htidele 80 leZi uprostied mezi hornim mezi¢lankem 24 a
dolnim mezi¢lankem 24, a vodorovné proto, Ze osa svislého htidele 27 prochazi stfedem télesa
nosi¢e 30 a meziClanki 24. Zat&Z, ktera se prenasi pfimo ze svislého hiidele 27 na horni
meziclanek 24 a dolni mezi¢lanek 24, pisobi v roving, ktera je kolma ve vztahu ke sty&né roving
forem a ktera protina stfed forem, stfed prostfedni formy nebo, existuje-li sudy podet forem,
prostiedni vzdalenost mezi stfedy forem. Smér pusobeni této zatéZe je kolmy ve vztahu ke styéné
roving, roviné sevieni, nachazejici se mezi opaénymi polovinami forem a, protoze svisly otoény
htidel 27 oto¢né nese oba mezi¢lanky 24 a tfmen 82 a tento tfmen navic oto&né podpira vodorov-
ny oto¢ny hiidel 80, ktery je pfipojen ke zvedacim &lankiim, nejsou mezi¢lanky 24 vystaveny
Zadnym krouticim silam v priib&hu pisobeni svirajici zatéze. V souladu s tim bude sila vyvijena
prevodnikem 18 otaceni na ptimocary pohyb pfenaSena p¥imo na mezi¢lanky 24 pii¢emzZ nosi¢
30 se nenachazi v draze svirajici zatéze.

Ob¢ matice 72, 74 maji plochy, zadni opérny povrch 84, ktery je pfidruzen k plochému, opraco-
vanému, svislému opé€rnému povrchu 86, jenz je vymezen na zadni sténé 88 skiing 90 transmise.
Pfi odtahovani mechanizmu 16 pro drZeni forem se zadni opémy povrch matic 72, 74 oddé&li
v rozsahu pfedem stanovené vzdalenosti, viile od svislého op&mého povrchu 86, ktery je vyme-
zen na sténé. Vodici Sroub 70 spliiuje pozadavek takové pevnosti, aby v pritbdhu ptisunovani
mechanizmi 16 pro drZeni forem az do sviraciho dotyku opa&nych polovin forem, kdy na né
pusobi poZadovana zatéz, pfivedl potiebnym zpisobem maticové opérné povrchy 84 az do
dotyku s opérnym povrchem 86 zadni stény. Skiiit 90 vodiciho Sroubu ma potiebnou pevnost,
aby existovala jistota, Ze tato zatéZ miZe plsobit a Ze odnimatelna vrchni &ast 98 mize byt sefi-
zena pfed upevnénim na svém misté z divodu nastaveni poZadované viile mezi op&rnymi povr-
chy matic a opérnym povrchem stény. V souladu s tim poloviny forem, mechanizmy pro drzeni
forem, opatné umisténé transmise a skiffi 90 vymezi ptihradovy nosnik, zhotoveny z trojihelni-
kovych struktur, ktery je nesen nad hornim povrchem sekéniho ramu, aby zabratioval jak svislé-
mu vychylovani, ptihradovy nosnik bude takto chranit nosné htidele pred zatézi u&inkujici
smérem doli, tak i odd&lovani polovin forem do stran ve vodorovném sméru v disledku svislych
zatézi pusobicich v pribéhu formovaciho procesu. Aby bylo zajisténo mazaci op&rnych povrchii
84, 86, lze vytvofit olejovou drazku 100 v povrchu 86 zadni stény, piicemz olej maze byt pfiva-
dén do této drazky skrze vhodné prichody vedené ve skiini 90 vodiciho $roubu. Aby se minima-
lizovalo tfeni, miZe byt obrobeny povrch impregnovan tuhym mazivem. Aby se zajistila vétsi
pevnost, miize byt skiitt 90 vodiciho Sroubu podle obr. 6 zdvojena tak, aby mohla nést dalsi vodici
Srouby, které budou pfipojeny k prevodnikim 18 otddeni na primodary pohyb sousednich sekei.

Kazdy mezi¢lanek 24 podle obr. 7 obsahuje prvni &ast 26, ktera se otadi kolem svislého otoéného
hfidele 27 a ktera nese jednu z polovin forem, a druhou &4st 28, ktera nese dal$i dvé poloviny
forem a ktera je pfipojena prostfednictvim otoéného &epu 29 k prvni &sti 26 v takové poloze,
ktera zajisti, Ze G€inek pisobeni sil na kazdou formu bude rozlozen stejnomérné. Oto¢ny htidel
27 kluzné prochézi smérem dolii skrze prvni ¢ast 26 horniho mezi¢lanku 24, skrze vrchni sténu
30A nosiCe 30, skrze transmisni timen 82, skrze dolni sténu 30B nosice 30 a kone&né skrze prvni
Cast 26 spodniho mezi¢lanku 24. Dvojice koliki 31, které jsou vedeny smérem dolé skrze horni
mezi€lanek 24, skrze nosi¢ 30 a skrze spodni mezi¢lanek 24, maji pfedem stanovenou vili ve
vztahu k feCenym Castem meziélanki, aby vymezily pozadovany pohyb jejich prvni Gasti 26 a
druhé &asti 28.

Mechanizmy 16 pro drzeni forem jsou, jak bude nyni vysvétleno, konstrukéné feSeny pro kluzny
pohyb na dvou rovnob&znych hfidelich 40, 50. Nosi¢ 30, jehoz poloha je rovnobé&zna ve vztahu
kroving sevieni, ma na jednom konci vn&jsi, v urtité vzdalenosti od mechanizméi 16 pro
obraceni a drzeni kruhovych isti podle obr. 8 montazni p¥irubu 32. Tato montazni pfiruba je
pfipevnéna vhodnymi pfipeviiovacimi prostredky 34 k bloku 35, ktery mé odpovidajici vytez 38
pro umisténi feCené pfiruby a ktery ma plochy, vodorovny, opérny povrch 36 pro pojizdéni na
plochém, vodorovném, opérném povrchu 41 drdhy vymezeném na htideli 40, JimZ je Ctyfhran a
jenZ je soucasti konzoly 42 ptipevnéné k sekénimu ramu v blizkosti Jeho konce. Konzola 42 by
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pfipadné mohla byt vytvorena jako soucast pouzdra nékterého jiného mechanizmu. Stérade, které
nejsou znazornény, budou udrzovat povrch drahy v &istoté a mazivo mize byt dodavano k bloku
tak, aby opérné povrchy 41 mohly byt prib&zné mazany. Vnitini konec nosi¢e 30 v blizkosti
mechanizmu pro obraceni a drzeni hrdel je pfipevnén vhodnymi pfipeviiovacimi prostiedky 34
k bloku 46 ve tvaru ,L“, ktery tvofi jeden celek s nosnym blokem 48, a ma valcovity opérny
povrch, jenZ kluzn¢ pojizdi na odpovidajicim valcovitém opérném povrchu htidele 50.

Mechanizmus 110 pro obraceni a drzeni kruhovych usti podle obr. 8 je namontovan na hornim
povrchu sekéni skiiné mezi pfedni stanici a kone¢nou stanici. Tento mechanizmus ma dvojici
opacnych drzaka 112, které mohou byt pfemistovany z oddélené polohy do predvedené uzaviené
polohy €innosti pislusnych, vodorovng umisténych pneumatickych valcii 114. Tyto drzéky kru-
hovych usti nesou opaéné poloviny 115 dstnich krouzki, které uzaviraci spodek prednich forem
tehdy, kdyz jsou poloviny forem sevieny, a které pii uzavieni tistnich krouzké uruji tvar asti 116
Jednotlivych bun¢k a kone¢né i lahvi. Po vytvofeni feSeného tvaru Gsti se drzaky 120 kruhovych
Gsti pootoci o 180° v diisledku &innosti mechanizmu pro obraceni a drzeni kruhovych usti ovlada-
ného servomotorem 108 tak, aby uvedl do ota¢ivého pohybu $nekovy hnaci htidel, ktery neni
znazornén, vedeny ve Snekovém bloku 118, v némz se nachazi $nekové prevodové kolo, které je
umisténo ve vhodném Snekovém prevodovém krytu 120. Vélce 114 mechanizmu pro obraceni a
drZeni kruhovych usti jsou vhodné upevnény mezi opatné umisténymi svislymi podpérami nebo
konzolami 122 a zminénym $nekovym pfevodovym krytem. Svisly $nekovy blok 118 a obraceni
provadejici konzoly 122 jsou ptipevnény k hornimu povrchu sekéniho ramu.

Na obr. 8 je vidét, Ze kruhovy htidel 50 mechanizmu pro otevirani a uzavirani ptednich forem,
ktery je umistén v blizkosti mechanizmu 110 pro obraceni a drzeni kruhovych tsti, je na kazdém
konci ulozen v opagnych, obraceni provadgjicich konzolach 122. Kruhovy hiidel mechanizmu
pro otevirani a uzavirani kone¢nych forem ma podobu dvoudilné kruhové hiidele S0A, 50B. Tyto
htidele jsou namontovany souose a kazdy je na jednom konci uloZen v obraceni provadéjici kon-
zole 122 a na druhém konci ve svislém $nekovém bloku 118. Bez ohledu na to, zda jde o pfedni
formovou stanici nebo kone¢nou formovou stanici, Stythranny htidel 40 umoZfiuje, aby se nosié
roztahoval v disledku stoupajici teploty stejnym smérem dale od osy obraceni od stedu sekce.

Jak je vidét na obr. 9 az 11, mohou byt dva kruhové htidele 50C alternativné namontovany pfimo
na nosici 30. Volny konec téchto hiideli kluzng vstupuje do vhodnych lozisek 170 (obr. 10) v pfi-
slusnych dirach 171 vytvofenych ve dvojici montaznich blokd 172, které jsou konstruk&ng feseny
tak, aby tvofily jeden celek se skiini 90 vodiciho Sroubu. Kazdy tento montazni blok ma dvojici
svisle, v ur¢ité vzdalenosti pod sebou umisténych lozisek 170, do nichz vstupuji kruhové h¥idele
30C z mechanizmi pro drZeni forem sousednich sekci. Kazd4 dvojice kruhovych hiidel patici
k urcité sekei, jedna vyse a druha niZe je umisténa svisle nad sebou ve s tejné vzdélenosti nad a
pod osou vodorovného, timenového oto&ného htidele 80. Protoze roztahovéni hnaciho bloku
v disledku zvyseni teploty nebyva tak velké jako tepelné roztahovéni nosice 30, je do nosice
zabudovan vyrovnévaci mechanizmus, takze bez ohledu na to, zda jde o ptedni formovou stanici
nebo zadni formovou stanici, se bude nosi¢ roztahovat v disledku zvysovani teploty stejnym
smérem dale od stfedu osy obraceni sekce. Na obr. 11 je vidét, Ze $roub 174 propojuje Cep 176 na
Jedné strané nosi¢e 30, ktery mize vodorovné klouzat v podélné Cepové draze 177, s vnéj$im
kruhovym hfidelem 50C na druhé strané noside. Otvory 178 a 179 v nosiéi, do nichZ vstupuje
pfislusny hiidel a Sroub maji potiebnou viili, aby usnadnily klouzéani ¢epu ve vodorovném sméru
ve své draze a tim umozZnily tomuto kruhovému hiideli udrzovat rovnobéznost s daldim kruho-
vym hiidelem v rozsahu teplot daného prostiedi.

Jak v provedeni pfedvedeném na obr. 8, tak i v provedeni predvedeném na obr. 9 a 10 Jje kazdy
nosi¢ umistén na kruhovém htideli vedeném mezi osou obraceni a stfedem mechanizmu pro
otevirani a zavirani forem, pfi¢emZ je umistén na druhé strang sttedu mechanizmu pro otevirani a
uzavirani forem na ose, ktera mize pfenaset u¢inek roztahovani materialu v dasledku zvySovani
tepla dale od osy mechanizmu pro obraceni a dreni kruhovych Usti. To znamena, e roztahovani
v disledku tepla jak kone&né formové stanice, tak predni formové stanice bude postupovat
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stejnym smérem. Toto nebylo jesté nikdy predtim dosazeno. Ve viech doposud znamych IS
strojich sméfoval ucinek tepelné roztazitelnosti v piipadg strany piedni formové stanice smérem
k mechanizmu pro obraceni a drZeni kruhovych usti, zatimco v ptipadé strany koneéné formové
stanice se projevoval smérem od mechanizmu pro obraceni a drzeni kruhovych usti. V tomto
ohledu je tepelné roztahovani pfedni stanice a zadni stanice vedeno stejnym smérem jako drzak
kruhovych (sti, coz umoziiuje lepsi vyrovnani pracovniho sméru stroje.

Obr. 12 predvadi strukturu krytu jednoho z pouzder vodiciho Sroubu. Je vidét, Ze nosi€ je Giplné
zataZen. Kryt ma predni, svazujici se sténu 52, ktera se kryje s vrchem nosiée 30 a ktera je pfi-
pojena k zadnimu vrchnimu okraji zavésem 53. Kryt ma rovnéz bloky 54, které tvoii jeden celek
se sténou 52 podél obou okrajii 56 ve vrchni ¢asti. Kazdy bok ma svislou ¢ast 57, ktera kryje
pfisluSnou ¢4st nosice v jeho zatazené poloze. Ovladag krytu v podobé& klapky 58, ktera je p¥ipo-
Jena k pfednimu okraji vrchni ¢asti 98 zavésem 60, se opird o opaéné, dovniti vedené konzoly 6,
JeZ jsou pfipevnény ke svazujici se pfedni sténé 52 krytu. V zatazené poloze je vrchni okraj krytu
v blizkosti zavésu 60. Kdyz se nosi¢ odtahuje, vrchni &ast krytu ptechéazi do mirngji se svazujici
polohy a klapka a vrchni ast se pfiméfené pohybuji, aby se pfizpisobily pfemistovani.

Na zéklad€ Cinnosti transmisi mechanizmi pro otevirani a uzavirani forem umisténych nad
vrchni sténou sekéniho rdmu a na zdklad¢ Ginnosti transmisi pohanénych elektronickymi motory,
které jsou namontovény tak, aby, jak je pfedvedeno, smé&fovaly dold od vrchni stény sek&niho
ramu, se provadi otevirani podlahové &asti sekéniho rdmu, kterd je zndmym zpisobem zaplnéna
témito motory s pneumatickymi valci a transmisemi se spojovacimi &lanky. Sekéni ramy 11A
stroje (miize jich byt 6, 8, 10 atd.) jsou umistény na podstavci, ktery je vymezen uréitym poétem
dvoudilnych lozi 130, které jsou spojeny k sobé. Kazdé dvoudilné loze ma priichodové prostied-
ky, které jsou vedeny z jedné strany na druhou stranu loZe v nivaznosti na obdéInikové otvory
136 ve stranach 132 loze odd€lenych zebry 137 bo&ni stény, pro kluzny vstup uréitého poétu
napf. osmi v upfednostiiovaném provedeni beze§vych, &tythrannych potrubi 138 pro vedeni
tekutiny, jeZ prochazeji celou $itkou stroje. Tato potrubi slouZi k igeliim pneumatického ovlada-
ni, vzduchového chlazeni, mazani a vytvafeni podtlaku atd. podle potieby. Vrchni sténa 134 ma
otvory 140 pro pfedni formovou stanici a otvory 142 pro kone&nou formovou stanici, kdy témito
otvory 140, 142 prochazeji fe¢end potrubi 138 pro privod tekutiny do kazdé sekéni skiing. Sekéni
kabely a rozvody jsou vedeny pod fedenymi potrubimi a prochazeji vzhiiru skrze prostor mezi
skupinami potrubi a skrze rozvodové priichody 145 vytvofené ve vrchni sténé 134 tak, aby mohly
byt pfipojeny k jednotlivym mechanizmtim.

Potrubi 138, ktera prochazeji z jednoho konce stroje ke druhému a které jsou pripojena k prislus-
nym zdrojim, jsou uvolnitelné pfichycena ke kazdym dvéma sekénim lozim pomoci upinaci
struktury podle obr. 14, ktera obsahuje I-nosnik 147, jenz nese viechna potrubi, a upinaci zatize-
ni 148 na pfedni a zadni C4sti loZe, kdy toto pfipinaci zafizeni je pfipevnéno mezi I-nosnikem a
vrchni sténou loze. Kazdé upinaci zafizeni méa ovladaci $roub 149, ktery ma utahovaci hlavu 151
a ktery zajidtuje upevnéni potrubi 138 skrze pfislusné otvory 153 v loZi. Otadeni ovladaciho
Sroubu jednim smérem pfitlaci potrubi k Zebrim 137 bo¢ni stény a zvednou je vzhiru do
pevného dotyku s zebrem 143, které vy&niva dold z vrchni stény 134 dvoudilného podstavce.
Pokud je nutné vyjmout jedno z téchto potrubi a nahradit je napiiklad dvéma potrubimi, provede
se uvolnéni upinaciho mechanizmu otadenim utahovaci hlavy v opaéném sméru, &imz se odstra-
fiované potrubi uvolni a miize byt nasledné kluzné vytaZeno a nahrazeno nékolika dal$imi, vedle
sebe vedenymi potrubimi. Potrubi mohou byt pfiddvana nebo ubirana podle predem uréeného
poctu v zavislosti na poZadavcich vyrobniho postupu.

S odkazem na obr. 15 a 16 bude vysvétleno, Ze kazdy motor mechanizmu pro otevirani a uzavi-
rani forem pracuje znamym zpiisobem, kdy signaly se zpétnou vazbou jsou vysilany do ovladage
pohybu, kiery fidi servozesilovade, jez ovladaji motory. Jak je vidét, motory jsou vzajemné
elektronicky sprazeny. Motor/kodér ¢islo 1 (¥idici) M1/154 sleduje poZadovany signal z ovladaci-
ho zafizeni posloupnosti poloh 150 pohybového ovladage 155. Pohybovy ovladaci polohovy
procesor 152 se zpétnou vazbou, ktery pfijima digitalni signal se zpétnou vazbou z kodérové &asti
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motoru/kodéru ¢islo 1, vysila signal do sumaéniho obvodu 156. Sumaéni obvod vysila do ovlada-
ciho signalniho procesoru 158, digitalni signél, ktery postupuje do zesilovage 160, jenz fidi
motor/kodér €islo 1. Ovladaci zafizeni posloupnosti poloh pohybového ovladade ptijima signal ze
sumaéniho obvodu 156, provede jeho zpracovani na pozadovany signal s naslednym odeslanim
do druhého sumacniho obvodu 161, ktery rovnéz pfijima signal z polohového procesoru 162 se
zpétnou vazbou, jenZ ptijima digitalni signal se zp&tnou vazbou z kodérové &asti motoru/kodéru
Cislo 2 (M2/168), a vysila digitalni signal. Tento signal je pfeveden druhym zesilovacim ovlada-
cim signalnim procesorem 159, ktery vysila signal do druhého zesilovage 162, ktery fidi &innost
motoru/kodéru Cislo 2 (podtizeného) 168.

Oddglovani polovin forem pii uplném odtazeni nosici forem, kdy kazdy je v pocateéni poloze,
miiZze byt pfedem ureno a idealnim stfedovym bodem pohybu forem je polovina vzdalenosti
mezi nimi. Po¢ate¢ni krok podévaciho programu spociva v tom, Ze ovladaci zatizeni posloupnosti
poloh 150 stanovi pfemistovaci profil, ktery bude Fidit &innost motorti (M1, M2), které jsou vza-
jemné elektronicky spiazeny, tak, aby pfemistovaly formy pfidruzené k témto motoram do
idealniho stfedového bodu. Aby se dokonéeni pfemistovani obou nosi¢i forem skutené potvr-
dilo, je proveden test rychlosti kazdého motoru a, jestlize rychlost jednoho motoru (VM1) a
rychlost dal$iho motoru (VM2) se rovna nule, zagne dalsi krok v prisunovém programu tim, Ze
ovladaci zatizeni posloupnosti poloh stanovi takovy profil rychlosti, ktery bude fidit &innost
motord pfi velmi nizké rychlosti (Vg) — toto miize byt jakykoli povel, ktery uvede motory do
¢innosti. KdyZ se skute¢na rychlost kazdého motoru znovu rovna nule, je provedeno urdeni, zda
Je skute¢na koncova poloha vysunutého nosi¢e forem v rozsahu pfijatelné chyby, +/—.X* od
idedlniho stfedového bodu. Kodér nalezejici ke kazdému motoru poskytuje tidaje, podle nichz
miZe byt uréena skutecna koncova poloha. Jestlize jsou nosite forem v piijatelné poloze, je
mozno proveést tieti krok podavaciho programu, kdy ¢innost kazdého motoru vyviji zvoleny
kroutici moment v prib&hu uréeného &asového Gseku . T1¢, ktery miize byt nastaven pfes
potita¢. Timto Casovym tisekem je doba, kdy budou poloviny forem sevieny k sobg. Poté, co tato
doba skon¢i, vrati se kazdy nosi¢ forem do své ..0“ polohy, nebo-li po&atedni polohy. Aby se
kazdy mechanizmus pro neseni forem vratil, jak je predvedeno, do po&atecni polohy, je kazdy
motor ovladan pfi nizké rychlosti — VS, kdy oznadeni minus znamena otadeni v opaéném sméru,
ktery miZe byt nastaven — Sipka predstavuje vstup pogitade v pribéhu omezeného asového tse-
ku T2, ktery rovnéz miiZe byt nastaven — Sipka predstavuje vstup poéitate do ,,roztrzeni* forem
pied tim, neZ jsou drzaky forem stazena do ..0“ polohy pfi velké rychlosti —~VR, oznaujici profil
otvirani — napfiklad stily usek zrychleni nasledovany stalym Gsekem zpomaleni kongicim
v pocateéni poloze.

Druhy algoritmus ovladani dvou servomotori je predveden na obr. 15A. V tomto provedeni ma
ovlada¢ pohybu k dispozici ovladaci zafizeni posloupnosti poloh pro kazdy motor. Proto nejsou
motory vzajemné elektronicky spfaZeny. Jak je vidét na obr. 16A, je kazdy motor ovladan tak,
aby soucasné premistoval ptislusny drzék forem podle piedem stanoveného pfisunového profilu,
kterym je profil pfemisténi/rychlosti/zrychleni do idedlni sttedové polohy, kdy jedna polovina
celkové vzdalenosti plus zvolena vzdalenost, jejimz vysledkem by mélo byt sevieni opacnych
drzaki forem s naslednym zastavenim. Skute¢nost, Ze se oba drzaky forem zastavily, je ovéfena,
pri€emz signal chyby miize byt monitorovan a skute¢na poloha kazdého drzaku forem je urCena a
porovnana s polohou idedlniho stfedového bodu. Jestlize je skutedna poloha kazdého drzaku
forem v rozsahu +/=X od polohy idealniho stfedového bodu, je piisun pfijatelny. Pokud to neni
tento pfipad, bude vyprodukovan signal oznamujici chybu. Skute¢ny stiedovy bod je urden celko-
vou vzdalenosti dréhy obou drzikii forem délenou dvéma a je uréen novy idealni stfedovy bod.
JestliZe se jeden drzék formy pohyboval po delsi draze nez druhy drzék forem, po delsi draze, nez
Je pfijatelny rozdil, ovladaci zafizeni uréi rozsah Gpravy piisunového profilu jednoho z motor,
ktery bud’ zrychli pfemistovani, nebo zpomali ptemistovani, aby se zmensil rozdil vzdalenosti,
kterou absolvuji oba drzaky forem. Poté ovladaci zatizeni zajisti pozadovany kroutici moment na
motory a bude pokraCovat v programu predvedeném na obr. 16.
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Obr. 17 predvadi mechanizmus 180 zavérovych hlav, ktery je namontovan na vrchni sténé 134
sekéniho rdmu 11A. Nosi¢ové rameno 182, které nese tii zavérové hlavy 184 (mechanizmus
zavérovych hlav je pfedveden schematicky, protoze existuje velka $kala specifickych konstruké-
nich feSeni), je pfipojeno ke svislé ovladaci ty¢i 186. Tato ovladaci ty¢ se zvedne a bude se otacet
v priibé¢hu doby, ve které se nachazi v Gseku nejvyssiho zvednuti, takZe zavérové hlavy se mohou
pfemistovat mezi zdvizenou, odtazenou polohou a dolni pfitazenou polohou, ve které se budou
nachazet na vrchu pfednich forem. Toto sdruzujici pfemist'ovani je Fizeno Cinnosti servomotoru
188 podle obr. 18, ktery ma otoény vystup 190, jenz je pfipojen pomoci spojovaciho zafizeni 192
ke Sroubu 194. Zavit tohoto Sroubu odpovida zavitu matice 196, ktera se volné ota¢i v otvoru 198
vytvofeném ve vackovém pouzdru 199. Vackova kladicka ve tvaru valeGku 202 pojizdi po
bubnové vacce 204 vytvorené na sténé 206 vackového pouzdra. Svisla ovladaci ty¢ 186 je
upevnéna na vrku matice. Na obr. 17 je vidét, ze vackové pouzdro mé podstavec 208, ktery je
pfipevnén Srouby 209 k vrchni stén€ 134 sekéniho ramu 11A na ose zavérovych hlav shodné
s osami uzavienych prednich forem a na tyto osy navazuji na vriku fe¢enych pfednich forem. Pfi
uvedeni vaCky do €innosti se zavérové hlavy nejdiive ¢aste¢né nadzvednou nad piedni formy a
nasledng, kdyZz provadéji pohyb smérem vzhiru na zbytku své pfemistovaci drahy, se tyto
zavérové hlavy premistuji dale od stfedd prednich forem, takZe mechanizmus pro obraceni a
drzeni kruhovych usti miZe premistit vytvofené baiiky do koneénych forem. Mechanizmus
zavérovych hlav miize byt umistén na pfedni ¢asti sekéniho ramu v kazdém rohu a na rozdil od
doposud znamého mechanizmu zavérovych hlav se miZze Gpiné zdvizené a odtazené rameno
zavérovych hlav celkové nachazet v prostoru sekce, jak je to piedvedeno na obr. 17, a nemusi
presahovat do prostoru sousedni sekce.

Zaverova hlava podle obr. 19 ma téleso 248, které obsahuje Cast 250 ve tvaru $alku majici
kruhovy, dovnitf se zuzujici utdsiiovaci povrch 252, jenz je veden kolem svého otevieného
spodku pro styk a utésnéni odpovidajiciho povrchu 254 na vriku oteviené predni formy. Téleso
248 rovnéz obsahuje svislou, trubicovou pouzdrovou &ast 256, kterd vymezuje valcovy vodici a
opé€rny povrch 258 pro kluzny vstup ty¢e 260 pistové soulasti 262. Valcovita hlava 264 pistové
soucasti 262 ma kruhovy utéstiovaci povrch 263, ktery se miiZe kluzné pohybovat v dife 266 &asti
250 ve tvaru Salku. Pruzina 268 umisténd kolem svislé, trubicovité pouzdrové &asti 256 je
stlatena mezi prirubou 270, kter je oddglitelné ptipevnéna k ramenu nosiée a ktera je rovn&z
pfipevnéna k pistové ty¢i 260, a vrchem &asti 250 ve tvaru $alku proto, aby udrzovala horni
povrch valcovité hlavy 264 ve styku s pfiléhajicim povrchem &asti ve tvaru $dlku tehdy, kdyz se
zavérova hlava oddéli od predni formy.

KdyZ se zavérova hlava pfemisti dolii na pfedni formu tak, jak je to vidét na obr. 20, pfemisti
ovladaci zafizeni podle obr. 23 pfirubu 270 smérem doli do takové miry, az se bude vriek
pfiruby nachdzet v prvni vzdélenosti D1 od horniho povrchu 272 piedni formy, ke které bude
snizena vélcovita hlava ve vztahu k &asti ve tvaru Salku tak, aby vymezila potiebnou vili .X“
mezi spodnim kruhovym povrchem 274 vélcovité pistové hlavy a hornim povrchem predni for-
my, kdy valcovita hlava se pfemistila ve vztahu k ¢asti ve tvaru $alku do svislé vzdalenosti Y.
Toto vyviji poZzadovanou silu stlateni mezi pistovou soudasti a predni formou vytvarejici potieb-
ne utésnéni mezi dotykajicimi se, dovnité zkosenymi povrchy 252, 254. Za této situace bude
usazovaci vzduch zavadény do pfedni formy pres stfedova otvor 276 v pistové ty¢i prochazet
skrze urcity pocet radialné vedenych otvori 278 ve valcovité hlavé do odpovidajiciho poctu
svislych otvorli 280 a skrze prstencovou mezeru mezi kruhovym spodnim povrchem 280 vélcovi-
té hlavy a hornim povrchem 272 piedni formy do kone&né formy. Vhodné otvory, které propojuji
vnitfek télesa s okolni atmosférou zajistuji, ze valcovita hlava se miZe hladce pohybovat ve
vztahu k tlesu. Po ukonleni usazovaciho foukéani a pietvoreni davky roztavené skloviny do
podoby bariky se piiruba pfemisti natolik, aZ se jeji vrchni &ast bude nachazet v druhé vzdalenosti
D2 od horniho povrchu predni formy. V disledku toho dolni kruhovy povrch 281 valcovité hlavy
vstoupi do pevného styku s hornim povrchem 272 predni formy a tuto piedni formu uzavie. Pfi
vytvafeni baiiky, vypInénim vnitini dutiny vymezené povrchem ptedni formy a dolnim povrchem
valcovité hlavy, mize vzduch unikat skrze urdity podet, &ty¥i v upfednostiiovaném provedenti,
malych zafezi 286 vytvotenych v dolnim kruhovém povrchu 281 vélcovité hlavy podle obr. 22
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do svislych otvortii 280, poté skrze radialni otvory 278 do otvoru 276 pistové tyce a ven skrze
nyni uvolnéné otvory 290 do prostoru mezi vrchem pistu a &asti 250 ve tvaru 3alku a pry¢
z odlehCovacich otvoru 282.

Pokud je vyZzadovano uplatnéni nalevkového mechanizmu 210, pak toto zafizeni miZe byt
namontovano v dalSim pfednim rohu. Na obr. 24 je vidét, Ze konstrukce mechanizmu zavérové
hlavy a nélevkového mechanizmu jsou stejné s vyjimkou sméru bubnové vatky a s vyjimkou
toho, Ze nalevkovy nosi¢ 212 nesouci tfi nalevky 214 je umistén na dalsi ovladaci ty¢i. Podobné
Jako mechanizmus zavérové hlavy mize byt i ndlevkovy mechanizmus vzdy umistén v prostoru
své vlastni sekce.

Obr. 25 predvadi alternativni mechanizmus 110 pro obraceni a drzeni kruhovych usti. Jak je
vidét, tento mechanizmus pro obraceni a drZeni kruhovych usti miize byt pouzit v provedeni
pfedvedeném na obr. 8 az 10. Konec kazdého drzdku kruhovych tsti nachazejici se v blizkosti
Snekového prevodového krytu 120 ma podobu drazkové upeviiovaci konzoly 113, kterd ma svij
bajonetovy konec 109 kluzné nasazen na nosné konzole 117, jeZ je ptipevnéna k obraceni prova-
d&jicimu valci 114. Kruhovy vnéjsi konec 119 valce 114 (obr. 26) kluzné vstupuje do odpovida-
jici kruhové drazky 121 ve vrchni &asti prisluiné vn&jsi boeni konzoly 122A. Zavitem opatfeny
konec bezdotykového spinace nebo ¢idla 124 reagujiciho na piibliZeni je zasroubovan do odpovi-
dajici diry 125 v bo¢ni konzole a je zajistén matici 126 v takovém mists, odkud bude detekovat
valec v jeho Uplné obracené poloze (drzék kruhovych st je odtazen). Kabel 128 bezdotykového
spinade je veden smérem doli v priichozi dife (neni pfedvedena) v boéni konzole a samotny bez-
dotykovy spina€ je chranén krytem 129 na konzole 131, ktera je pfipevnéna ke $nekovému bloku
118, je umisténa dalsi dvojice bezdotykovych spinati 124A (obr. 27). Tyto bezdotykové spinade
reagujici na pribliZeni jsou umistény pod $nekovym prevodovym krytem 120 a kazdy z nich je
nasmérovan k pfisluSnému vilci z dvojice valci. Na konci kazdého valce, ktery se nachazi v bliz-
kosti Snekového prevodového krytu, je pfipevnén polokruhovy teré 133, ktery bude signalizovat
piislusnému bezdotykovému spinagi pfemisténi tohoto valce ke $nekovému prevodovému krytu
z polohy, ktera byla prvni polohou drzédku kruhovych tsti, v niz byly kruhové astni poloviny
nesené drzékem kruhovych usti na vrchu plunzrového mechanizmu pii 180° pro obricenou
pocatecni polohu, do druhé polohy o 180° zpét z prvni polohy, v niz Gstni kruhové poloviny dri
baiiky v kone¢né foukaci stanici pfi¢emz koncova poloha je pii 0° obraceni. V této souvislosti
budou vyrazy ,kruhové hrdlo otevieno“ a ,kruhové hrdlo zavieno® pouzivany pfi popisovani
polohy drziku kruhovych hrdel/konzoly/valce, pticemz funkce ovladati budou popisovany
s odkazem na jeden drzik kruhovych hrdel, protoze dal3i drzak kruhovych hrdel je ovladan
stejnym zplsobem. ProtoZe servomotor 108 ma kodér, ktery generuje polohovou zpétnou vazbu,
Je uhlova poloha drzéku kruhovych hrdel znama v celém rozsahu jeho Ghlového pfemist'ovani.

Algoritmus zndzornény na obr. 28 bude identifikovat ovladaci potize v priitbéhu obraceni. Cidlo
124A detekujici stav ,hrdlovy kruh uzavien“ bude soustavné monitorovano po celou dobu,
v jejimz pribéhu servomotor 108 uvede pod pohybu $nek, $nekovy pfevod a hrdlového kruhu
z pocateCni polohy obraceni pti 180° do koncové polohy obraceni pii 0°. Pokud hrdlovy kruh
neudrZi svou uzavienou polohu po celych téchto 180° piemistovani, bude vyslan varovny signal.
Tento signal bud’ zastavi provozni cyklus nebo vyvola potiebny zasah mensiho rozsahu.

Algoritmus znizornény na obr. 29 bude zjistovat, zda &as ptichodu hrdlového kruhu do oteviené
polohy je staly. Valec pro ovladani kruhu hrdla bude uvadén do &innosti podle stanoveného nada-
sovani cyklu (Cas ,.T%) tak, aby premistil hrdlovy kruh z uzaviené polohy detekované &idlem
124A na Snekovém bloku do otevieného polohy detekované ¢idlem 124 na boéni konzole. Cas
mezi témito dvéma signaly je zméfen jako .AT“ a porovnan s idealnim Casovym rozdilem tj.
s plivodnim Casovym rozdilem a asem (,.T*) odchylky, coz je rozdil mezi skutenym a idealnim
¢asovym usekem je odeslan do ovladaciho zatizeni, které tidi innost vélce pro ovladani hrdlové-
ho kruhu. V piipadg, Ze ..T“ odchylka bude v&tsi nebo dokonce chybna, bude vyslan signal, ktery
zajisti nutné zasahy, a to od zastaveni cyklu aZ po vyslani varovného hlageni pro obsluhu ozna-
mujiciho potfebu udrzbafského zasahu.
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Obr. 30 znazortiuje vratny algoritmus. Hrdlové kruhy budou otevieny v kone¢né stanici, aby
uvolnily hotové lahve, a pfed tim, nez se miZe rameno pootocit o 180° do piedni stanice, musi
ovladaci zafizeni ovéfit, zda jsou hrdlové kruhy v oteviené poloze. V souvislosti s timto ovéfova-
nim bude vratny servomotor ovladan tak, aby zajistil potfebné {ihlové pfemisténi. Ve zvoleném
Gihlu otaceni (01 idealni) bude ovladaci zafizeni fidit ¢innost vélce pro ovladani hrdlového kruhu
tak, aby se tento vélec, hrdlovy kruh pfemistil z oteviené polohy do uzaviené polohy. Takova
¢innost bude uréena urcitymi limity, které stanovi, Ze 61 musi byt vétsi nez X° a Ze pohyb
hrdlového kruhu musi byt dokoncen po dosazeni Y°. Hodnoty X, Y a 61 jsou nezavisle
nastavitelné. Ovladaci zafizeni urCuje skuteCny uhel (01 skute¢ny) tehdy, kdyz je &idlo 124
detekovani stavu ,,hrdlovy kruh otevien®, a uréuje 81 odchylku #1 odeétenim 81 skute¢ny od 91
idedlni. Tato odchylka je odeslana do ovladaciho zafizeni, kde je provedena oprava polohy, ve
které je valec pro ovladani hrdlového kruhu v &innosti. Kdyz je tato odchylka nadmérna nebo
dokonce chybna, je vyslan varovny signal.

Ovléadaci zatizeni navic monitoruje situaci, kdy hrdlovy kruh zaujme uzavienou polohu vymezu-
jici Ghel 02 skutecny a ¢idlo detekuje stav ,,hrdlovy kruh uzavien®. Vilce jsou konvenéné oviada-
ny vzduchem a €as, ktery pneumaticky valec potiebuje pro piemisténi z polohy ,hrdlovy kruh
otevien do polohy ,hrdlovy kruh uzavien“ zavisi na konkrétnich technickych podminkéch
¢innosti vélce. S poklesem vykonu valce se prodluzuje doba pozadovaného piemistovani a tako-
vé zpozdovani miize zpiisobit, Ze pohybujici se struktura ustniho kruhu bude narazet na predni
formy, které by za normélnich okolnosti byly mimo jeji dosah. Ovladaci zafizeni uréuje druhou
61 odchylku stanovenou vypoctem 62 idealni minus 92 skute¢na, a provede druhou opravu ithlu
¢innosti hrdlového kruhu. KdyZ tento pokles dosahne ptedem uréeny thel, ktery je mezni pro
nutné vyvolani zasahu, vysle ovladaci zafizeni patfiény signal, jenz oznamuje nutnost opravy
a/nebo drzby. Protoze kazdé uhlové ptemistovani je pro kodér funkei ¢asu, budou tyto odchylky
souviset se sledovanymi rozdily v ¢asech. Tyto odchylky zajistuji, ze pribéhy cykla budou mit
stale Casy.

PlunZrovy mechanizmus, ktery je soudasti pfedni stanice sekce, je predveden na obr. 31 a 32 a
obsahuje, jak je vidét, tfi kanystry opatfené plunzrem v piipadé provedeni stroje pro tii davky
roztavené skloviny. Kazdy plunzrovy kanystr ma horni valcovou ¢ast 63 a dolni valcovou &ast 64
s kolikovymi vystupky 65 nesoucimi. O—krouzkové t&snéni 71 a vyfukové potrubi 73, které je
vedeno axialn€ smérem doli od dolniho povrchu 75 dolniho vélce tak, aby pripojilo plunzrovy
kanystr k potfebnym provoznim sluzbam, jako je chlazeni plunzru, odvadéni plynd, klesani
plunzru, stoupéani plunzru, pfedfuk/podtlak ve strojich provadéjicich dvakrat foukaci zptisob nebo
chlazeni razniku v lisovacich a foukacich strojich, mazéani, stoupani podpéry. Kanystr mize
odvadeét plyny skrze horni valec a v takovém pfipadé nebude potfebné predvedena vyfukova
trubice a pfipojené vyfukové potrubi. Z divodu jasnosti bude plunzrovy mechanizmus popsan
v souvislosti se strojem provadéjicim dvakrat foukaci zplsob, aviak v téch pasazich, kde je
zmifiovan predfuk/podtlak, by mélo byt pochopitelné, ze jde o chlazeni razniku v lisovacich a
foukacim stroji. Na vrchni &asti kazdého horniho valce je pfipevnéna montazni deska nebo pri-
ruba 77 a nastrojové vybaveni 79, které méa opacna ucha 81 pro spojeni s opaénymi polovinami
hrdlového kruhu tehdy, kdyz jsou drziky hrdlovych kruhti v uzaviené poloze. Tyto montazni
desky 77 jsou pomoci vhodnych pfipeviiovacich prosttedkii pfipevnény k hornimu povrchu
montazniho bloku nebo desky 85, ktera ma otvory 87 podle obr. 33, jimiZz mohou horni nebo
dolni valec prochazet, a tento montazni blok je ptipevnén k hornimu povrchu 94 sekéniho ramu
11 pomoci vhodnych Sroubii 89. Na vrchni Easti horniho vélce je umistén ustavujici primeér 69.
Horni povrch sekéniho ramu mé velky otvor, ktery neni znazornén, do n&ho? mohou byt
umistény plunZrové nalozky podie toho, zda jde o jednu, dvé nebo tii davky roztavené skloviny.
V této souvislosti je horni povrch 94 sekéniho ramu Fidicim povrchem. Je patiiéng obroben v téch
mistech, kde se pfipeviiuje montazni blok, aby byl vytvofen ptesny vodorovny podklad. Horni
povrch nebo oblast ¢i podklad pro namontovéni prirub a spodni povrch monta#niho bloku jsou
patfitn& obrobeny, aby byly rovnob&zné, a vy¥ka montazniho bloku odpovida umisténi fe¢eného
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nastrojového vybaveni v pozadované vysce. Vymezenim polohy valcovitych otvord 87 v montaz-
nim bloku natolik pfesné, aby v nich licovaly ustavujici priméry plunzrovych kanystri, budou
osy téchto plunzrovych kanystrl po jejich zasunuti zaujimat potfebnou polohu. Umisténim koso-
CtvereCnych a kruhovych koliki, které nejsou znazornény, na vrchni sténu sekéniho ramu a
vymezenim vhodnych dér v dolnim povrchu montazni desky bude automaticky provedeno uloze-
ni montazni desky. Protoze vrchni ¢ast plunzrového kanystru je pfipevnéna k vrchni sténé
sek¢niho rému, nebude Gcinek tepelné roztazitelnosti vyznamné& ovliviiovat polohu fegeného
nastrojového vybaveni.

Prvni Ctyfi kapalinova potrubi vedena pod piedni formovou stranou sekce podle obr. 34, jsou
pneumatickymi obsluhami pro klesani plunzru (potrubi 300 — pfiblizné 0,31 MPa (3,1 baru)),
predfuk (potrubi 302 — pfiblizné 0,2 az 0,3 MPa (2 aZ 3 bary)), podtlak (potrubi 404) a stoupéni
plunzru (potrubi 306 — pfiblizné 0,15 az 0,25 MPa (1,5 az 2,5 baru)). Tyto obsluhy jsou ptipojeny
prostfednictvim otvorii ve vrchnich sténach potrubi ke svislym p¥ivodim 308 v dolnim povrchu
310 plunzrového rozvadéciho podstavce 312 pres odpovidajici priichody 314 ve spojovaci desce
316. Tyto Ctyfi pneumatické obsluhy jsou odvadény skrze plunzrovy rozvadéci podstavec do
vystupnich otvord 320 v pfednim Cele plunzrového rozvadéciho podstavce. Paté kapalinové
potrubi 301 je vedeno pod dolni sténou pfedni formové stanice sekce podle obr. 34 a piivadi
mazaci kapalinu. Mazivo prochazi otvorem 303 ve vrchni stén& mazaciho potrubi, dale pokraduje
skrze priichod 311 ve spojovaci desce do mazaciho pfivodu 305 v dolnim povrchu plunzrového
rozvadéciho podstavee, ktery zajistuje mazani pfes vystupni otvor 309 v pfednim &ele. O—krouz-
ky 318, které jsou natladené mezi kazdym povrchem spojovaci desky 316 a vn&jsimi povrchy
potrubi a dolnim povrchem 310 plunzrového rozvadéciho podstavee, zajistuji G¢inné utésnéni po
pfiSroubovéni feceného plunzrového rozvadéciho podstavce kdolni sténé sekéniho ramu.
V plunZrovém rozvadécim podstavci je vytvofen piidny otvor 322, do n&hoz vstupuje klikou 323
ovladany zavérovy vélec (ventil) 324, ktery se miize otddet z oteviené polohy, v niz pneumatické
obsluhy a mazani mize prochazet skrze otvory 325 do vystupnich otvorii, do uzaviené polohy,
v niZ je priichod pneumatickych obsluh a mazani uzavien.

K pfednimu &elu 321 plunzrového rozvadéciho podstavce je pripojena spojovaci sk¥ifi 330 podle
obr. 35, kterd obsahuje pét obsluznych vstupnich otvorii 320A, 306A na zadnim &ele, které jsou
propojeny s obsluznymi vystupnimi otvory 320 a 309 plunzrového rozvadéciho podstavce
(O—krouzky 326 zajiSt'uji utésnéni). Popisovanym provedenim je stroj pro i davky roztavené
skloviny, coz znamend, Ze pfedni stanice kazdé sekce obsahuje tfi plunzrové kanystry, které byly
piedvedeny na obr. 32, jimiz jsou vnitini plunZrovy kanystr, nachazejici se nejblize osy mecha-
nizmu pro obraceni a drzeni kruhovych dsti, prostfedi plunzrovy kanystr a vnéjsi plunzrovy
kanystr. Kazdy jednotlivy pneumaticky obsluzny vstup tj. stoupani plunzru, podtlak, predfuk,
klesani plunzru a vedeni maziva je ve spojovaci sk¥ini rozdélen do ti vystupi, vzdy po jednom
do kazdého plunzrového kanystru. Na levé &asti predniho &ela 332 spojovaci skiing jsou pro
ucely vnitfniho kanystru, prostfedniho kanystru a vngjsiho kanystru umistény tfi vystupni otvory
334 pro obsluhu funkce stoupéani plunzru, pfi¢emz znazornéné svislé Sipky ,,vnitini kanystr atd.
oznacuji svisle uspotadané skupiny otvorii v prednim &ele, které prislusi k urditému kanystru, a
vodorovné Sipky ke kanystru“ atd. oznaduji vodorovné skupiny otvort, které pfislusi k uréité
obsluzné funkei. S jedinym vstupnim otvorem pro stoupani plunzru souvisi tfi vyfukové otvory
336, které jsou propojeny s vyfukem a tfi vstupni otvory 338 ,,do kanystru®, které komunikuji se
tfemi odpovidajicimi vystupnimi otvory vymezenymi v zadnim &ele spojovaci skiing, které
nejsou znazornény a komunikujicimi s odpovidajicimi vstupnimi otvory 360 pro ,,stoupéni plunz-
ru®, které jsou vymezeny v ptednim &ele 321 plunzrového rozvadéciho podstavce podle obr. 37.
Proudéni uvnitt kazdé svisle usporadané skupiny otvord na této levé &asti mize byt fizeno
zafizenim pro sefizovani tlaku, jako je regulator/ventil a jimaci nadrz, kterd neni pfedvedena
kviili jasnosti, jez bude pfipojeno bud’ k vedeni ,.ke kanystru obsluhy funkce stoupani plunzru,
nebo k vyfuku. Na pravé &asti predniho &ela spojovaci skiing podle obr. 35, jsou pro ugely
vnitfniho, prostfedniho a vngj$iho plunzrového kanystru umistény t¥i obsluzné vystupni otvory
340 pro podtlak, které souviseji s jedingm podtlakovym vstupnim otvorem, tfi vystupni otvory
342 pro predfuk, které souviseji s jedinym vstupnim otvorem pro obsluhu predfuku, téi vstupni
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otvory 344 , ke kanystru®, které komunikuji se tfemi odpovidajicimi vystupnimi otvory umistény-
mi v zadnim Cele spojovaci skiin€ a komunikujicimi s odpovidajicimi vstupnimi otvory 364 pro
~predfuk/podtlak®, jez jsou vymezeny v pfednim Cele 321 plunzrového rozvadéciho podstavce
podle obr. 37, a tii vyfukové otvory 346, které jsou propojeny s vyfukem. V tomto piipadé
pracuje regulator a ventil, ktery neni zndzornén, v kombinaci s ventilem, ktery je fizen ovlada-
¢em, neni znazornén, aby bylo zajisténo pfipojeni vstupnich otvori , ke kanystru® bud’ k podtla-
ku, nebo k ptedfuku nebo k vyfuku. Na pravé strané vrchniho Eela 348 spojovaci skiing podle
obr. 36 jsou pro Gi¢ely vnitiniho, prostfedniho a vn&jsiho kanystru umistény tii obsluzné vystupni
otvory 352 pro klesani plunzru, které souviseji s jedinym obsluznym vstupnim otvorem pro
klesani plunzru, tii vstupni otvory 350 komunikujici se tfemi odpovidajicimi vystupnimi otvory
vymezenymi v zadnim Cele spojovaci skiing, které komunikuji s odpovidajicimi vstupnimi otvory
362 pro klesani plunzru vymezenymi v piednim &ele 321 plunZrového rozvadéciho podstavce
podle obr. 37, a tfi vyfukové otvory 354, jez jsou propojeny s vyfukem. Proudéni v kazdé svislé
skupiné otvorii je fizeno samostatnym regulatorem a ventilem, ktery bude pfipojovat vedeni ,.ke
kanystru® bud’ k obsluze klesani plunzru, nebo k vyfuku. Na levé strané vrchniho &ela 348
spojovaci skiiné€ jsou pro ucely vnitiniho, prostiedniho a vn&jsiho kanystru umistény t¥i obsluzné
vystupni otvory 351 pro obsluhu ,,stoupani podpéry*, které komunikuji s vedenim obsluhy klesa-
ni plunZru, tfi vstupni otvory 353 , ke kanystru“ komunikujici se tfemi odpovidajicimi vystupnimi
otvory vymezenymi v zadnim &ele spojovaci skiing, které komunikuji s ptislusnymi vstupnimi
otvory 363 pro ,,stoupni podpéry* vymezenymi v piednim &ele 321 plunzrového rozvadéciho
podstavce, a tfi vyfukové otvory 355, jez jsou propojeny s vyfukem. Proudéni v kazdé svislé
skuping otvord je fizeno samostatnym regulatorem a ventilem, ktery bude p¥ipojovat vedeni , ke
kanystru® bud’ k obsluze stoupani podpéry, nebo k vyfuku. Spojovaci skfift také rozd&luje mazaci
vedeni do tfi vedeni, kterd jsou napojena na tfi mazaci vstupni otvory 313 na prednim &ele
plunzrového rozvadéciho podstavce.

S odkazem na obr. 37 bude zji$téno, ze pfedni &elo plunzrového rozvadéciho podstavce rovnéz
obsahuje urcity pocet pridavnych vstupnich otvorti 365 pro piidavné funkce tekutin, jako je
chlazeni hrdlovych kruhi, uzavirani klesti odbérace, chlazeni vzduchu, otevirani/uzavirani tst-
nich kruhi atd., které jsou propojeny s odpovidajicimi potrubimi ve spojovaci sk¥ini. Tato potrubi
mohou vést k vyvodim v hornim povrchu spojovaci skiing, které jsou propojeny s pfislusnymi
vystupnimi otvory odpovidajiciho poctu jednotlivych regulatort a ventild, které rozvadgji vzduch
z obsluzného vedeni pro stoupani plunzru a reguluji pozadované tlaky.

Horni povrch 315 plunzrové rozvadéci desky ma tfi sady vystupnich otvord, kdy kazda z t&chto
sad mé vystupni otvor 366 pro stoupani plunzru, vystupni otvor 386 pro klesani plunzru, vystupni
otvor 370 pro pfedfuk/podtlak, vystupni otvor 372 pro stoupani podpéry a mazaci vystupni otvor
374. Tyto vystupni otvory jsou univerzalni, trvalé, coZ znamena, e podet sad vystupnich otvor
odpovida maximalnimu po¢tu davek roztavené skloviny, které jsou v sekci Zpracovavany v pra-
b&hu jednoho cyklu.

Aby byla vytvotena specificka konfigurace plunzri, pro jednu, dvé nebo tfi davky roztavené
skloviny a aby bylo vymezeno rozmisténi plunzrii v uréité vzdalenosti od sebe, napiiklad 5,5", tj.
14 cm nebo 6", tj. 15,24 cm v pFipadé nékolika plunzrii, je prechodové deska 376 podle obr. 38
pfipevnéna k hornimu povrchu 315 univerzalni plunzrové rozvadéci desky pomoci vhodnych
Sroubti 377. Pfechodova deska mé pro Gcely kazdého kanystru vystupni otvor 380 obsluhy stou-
pani plunZru, vystupni otvor 384 obsluhy kleséani plunzru, vystupni otvor 384 predfuku/podtlaku,
vystupni otvor 386 stoupani podpéry a mazaci obsluzny vystupni otvor 388 v hornim povrchu
390 pro vstup dolii vy¢nivajicich spojovacich vystupkii 65 na plunzrovych kanystrech, kde
O—krouzek 71 vytvaii utésnéni mezi dold vyénivajicim vystupkem a pfislusnym vstupnim otvo-
rem — jakykoli pohyb plunzrového kanystru bud’ v prisluiném otvoru montazni desky, nebo jako
soucasti montazni desky nezpiisobi naklanéni kanystri, protoze potfebna stabilita je zajist&na
pomoci O-krouzkovych utésnéni ve vstupnich otvorech v prechodové desce a plunZrovy vyfu-
kovy otvor 392 je tvarovan tak, aby do ného mohla vstoupit pfislusna plunzrova vyfukova trubice
73 plunZrového kanystru. Plunzrové vyfukové otvory komunikuji s vypustnym otvorem 378.
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Zména jedné konfigurace sekce na jinou, tj. napiiklad zména z popisovaného vyrobniho procesu
zpracovavani tfi ddvek roztavené skloviny na vyrobni proces zpracovavani dvou davek roztavené
skloviny, se provadi tak, Ze zmitiovana pfechodova deska pro tfi davky roztavené skloviny je
odstran¢éna a nasledné nahrazena pfechodovou deskou pro dvé davky roztavené skloviny podle
obr. 38A, kterd neprody$n¢ uzavie jednu ze tfi sad plunzrovych vystupnich otvori na hornim
povrchu plunzrového rozvadéciho podstavce, pfi¢emz vytvofené propojeni k tieti sadé otvord.
Ovladani plunzrového mechanizmu bude modifikovano tak, aby byla fizena pouze &innost venti-
1d atd., které jsou pfidruzeny ke dvéma sadam otvori v pfechodové desce.

Aby mohla byt provadéna vyroba lahvi majicich podstatné rozdily ve vysce, je mozné zvedat
hrdlové kruhy/plunzrového kanystry o pfiblizné€ 70 mm. Piivodni ptechodova deska majici vysku
HI a montaZni deska majici tloustku D1 mohou byt nahrazeny ptfechodovou deskou a montazni
deskou tak, aby bylo dosazeno zvyseni jejich vysky aZ na 70 mm, H2 — obr. 38 a D2 — obr. 39
podle pfislusnosti a hrdlovy kruhovy drzak miZe byt nahrazen alternativnim ramenem, jehoz
upeviiovaci konzola 113A zvysi hrdlovy kruhovy drzék 112 z polohy P1 podle obr. 25 do polohy
P2 podle obr. 39. Pevna zarazka 111, ktera vymezuje polohu upeviiovacich konzol, je pfedvedena
na obr. 40.

Na obr. 41 aZ 43 miiZe byt vidét, Ze stroj s danou dvojici stnich kruhovych drzakt mize vyuZi-
vat formy, které maji Sirokou $kalu vysek, aby mohl vyrabét ldhve majici rozdilné vysky. Zatim-
co poloviny pfednich forem 17A, 17B, 17C, 17D (obr. 41 az 43) a mezi¢lanek mohou mit rizné
tvary, propojeni polovin prednich forem a mezi¢lanku je vymezeno tak, aby vytvotilo pevné
nastaveny svisly rozmér ,H“ mezi stiedem 434 obraceni a hornim povrchem 438 hrdlové
kruhové drazky 436 poloviny piedni formy tj. horni povrch hrdlové kruhu. V p¥ipadé hrdlového
kruhového drzdku nachazejiciho se v P1 podle obr. 25, by tento rozmér mohl byt napiiklad
100 mm, zatimco tento rozmér by mohl byt napfiklad 30 mm v tom pfipadé, kdyz se hrdlovy
kruh nachazi v P2 podle obr. 40. Kazda polovina pfedni formy mé v blizkosti dolniho povrchu
dolu pfevisly, kruhové vedeny okraj 440 ve tvaru haku, ktery miZe mit urity podet kruhovych
Casti nebo useki a ktery vstupuje do odpovidajiciho, vzhiiru nasmérovaného, kruhové vedeného
okraje 442 v podobé héku na vnéjsi sténé meziclanku, ktery svisle vymezuje polohu polovin
piednich forem. Pfedni forma je svisle umisténa ve vodorovné roving spojeni doli pievislého
okraje pfedni formy a vzhiiru nasmérovaného okraje mezi¢lanku opéry predni formy. Polovina
pfedni formy miZe mit takovou velikost, ktera postaduje k tomu, aby stabilizadni tladitko 442
miize zasahovat svisle nad dolni okraj, ktery spolupracuje s hornim okrajem 440 poloviny formy
pfi stabilizovani formy v priibdhu jejiho pohybu jak je znazornéno, stabilizagni tlagitko 442
nanese hmotnost poloviny formy. ProtoZe poloviny forem jsou neseny v blizkosti tstni kruhové
drazky v misté, kde okraj formy je podepien okrajem na podpéte formy, bude se v podstats cely
ucinek tepelné roztazitelnosti projevovat smérem vzhiru od tohoto mista a Jjakykoli acinek
tepelné roztazitelnosti projevujici se smérem doli bude bezvyznamny, bez potieby jakéhokoli
sefizovani plunzrového mechanizmu nebo hrdlového kruhu, které je obvykle vyzadovéno ve
strukturach dosavadniho stavu v této oblasti techniky, v nich jsou ptedni formy neseny v bliz-
kosti vrchnich ¢asti forem. Navic pouZitim konvenénich prednich forem 380 podle obr. 4, které
Jsou zav&eny nahote pomoci dolii previslého kruhové vedeného okraje 382 majiciho ur¢ity pocet
usekd podeptenych odpovidajicim, vzhiru nasmérovanym, kruhové vedenym okrajem podpérné-
ho mezi€lanku kone¢nych forem, které nejsou znazornény, jenZ rovnéz mize mit urcity pocet
useki v blizkosti hrdlové kruhové drazky, se roztahovani polovin forem u¢inkem tepla rovnéz
projevuje smérem od hrdla lahve napf. od zavitové &asti, takze je konzistentni v obou stanicich.

Je moZné si pfipomenout, Ze v dosavadnim stavu v této oblasti techniky bylo Casto vyzadovano
zakoupeni nového IS stroj nebo prestavéni stavajiciho stroje v souvislosti s prebudovanim jedné
konfigurace pro jednu, dv&, tii davky roztavené skloviny, s urditou stiedovou vzdalenosti na
stejnou nebo rozdilnou konfiguraci s jinou sttedovou vzdalenosti. Hlavni pficinou jsou kompliko-
vana spojeni pro otevirdni a uzavirani forem, ktera vymezuji rozdilna geometricka uspofadani.
Vynalezeny IS stroj je strojem s univerzalni sttedovou vzdalenosti, Miize byt provedena zména
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plvodni konfigurace/stfedové vzdalenosti na jinou, vyrobnimi okolnostmi pozadovanou konfigu-
raci/sttedovou vzdalenost jednoduchou vyménou urditych dill, které zajisti vytvoieni pozadova-
né konfigurace/stfedové vzdélenosti; to znamena, ze vyménou sestavy nosice forem mechanizmu
pro otevirani a uzavirani forem, montazni desky, prechodové desky a snad i plunzrovych ka-
nystrl plunZrového mechanizmu by byly rychle zménény parametry ustnich kruhovych drzaki a
chladiciho mechanizmu forem i v pfipadé konecné stanice a tim, jak je obvyklé, by byla zménéna
konfigurace stroje.

Odbiraci mechanizmus, jenz je predveden na obr. 45 az 47, je namontovan na hornim povrchu 94
vrchni stény 134 sekéniho ramu a ma odbiraci klest'ovou hlavu 450, ktera miZe uvolnitelng ucho-
pit lahev pripadné lahve v kone¢né stanici a ktera je nesena na kluzném nosniku 452 vedeném ve
sméru osy X a kluzné€ zavéSeném na bloku 454, jenz se pohybuje ve sméru osy Z na stojanu 456.
Pohyb podél osy X a Y je fizen vhodnymi servomotory 457, 458. Lahve zhotovené v koneéné
stanici budou bez ohledu na jejich vysku vzdy sefazeny tak, aby usti jejich hrdel byla vyrovnana
v predem stanovené svislé poloze Z-—srovnavaci rovina, pfi¢emZ dna téchto ldhvi se mohou
nachdzet v rliznych svislych polohach ZB1, ZB2 ve vztahu k Z—srovnavaci roviné ve stanoveném
rozsahu svislych vysek lahvi. Odbiraci klestova hlava provadi uchopeni léhvi, po némz nasleduje
Jejich vyjmuti z kone¢né stanice a umisténi na odstavce 460, kterd miize byt umisténa v riiznych
polohach ve vztahu k poloham Z, ZD1, ZD2. Kratké lahve budou absolvovat jinou vzdalenost Z1
nez vysoké lahve — vzdalenost Z2. Ovladaci zafizeni odbirage podle obr. 47 stanovi X-Z profil
pfemistovani odbéracové klestové hlavy pro pfipadnou ,Z“ odchylku, ZB-ZD a provadi
pozadované piemist'ovani.

PATENTOVE NAROKY

1. Mechanizmus pro otevirani a uzavirani forem ve stroji s individuainimi sekcemi, obsahujici
dvojici protilehlych nosnych mechanizmii pro drzeni forem, nesoucich alespoii jednu dvojici
protilehlych polovin formy, vyznaéujici se tim, Z7e kazdy znosnych mechanizmd
obsahuje

tfmen (82) opatfeny prvnim priichozim otvorem (92), ktery prochazi vertikalné a druhym priicho-
zim otvorem (91), prostupujici t‘menem (82) horizontalng,

zasunovaci prostfedky (24), nesouci alespoii jednu polovinu formy, pfiemz zasunovaci pro-
stiedky (24) jsou opatfeny vertikalné vedenym priichozim otvorem,

nosnou sou¢ast (30), na které jsou umistény zasunovaci prostiedky (24), pfi¢emz nosnéa soudast
(30) ma kapsu (101), do které vstupuje timen (82) s vertikalnim priichozim otvorem,

zasunovaci prostfedky (24) a tfmen (82) jsou zajistény na nosné soucasti (30) pomoci upeviiova-
cich prostfedkii, které obsahuji prvni kolik (27), ktery kluzn& prochazi ve vertikdlnim sméru
priichozim otvorem v zasunovacich prostfedcich (24), otvorem v nosné soudasti (30) a vertikalng
vedenym otvorem ve timenu (82), a

druhy kolik (80), ktery prochazi horizontaln& druhym priichozim otvorem (91), a

premistovaci prostfedky ke kaZdému nosnému mechanizmu, ktery drzi formy mezi pfitazenou a
odtaZenou polohou, které obsahuji hnaci mechanizmus (19) s vodicim Sroubem (70) a prevodovy
mechanizmus (72, 74, 76, 78, 82) propojujici vodici $roub (70) a druhy kolik (80).

2. Mechanizmus pro otevirdni a uzavirani forem podle niroku 1, vyzna&u jici se

tim, Ze nosna souddst je vedena pfi pfimoSarém premistovani mezi pFitazenou a odtazenou
polohou nosnymi prostiedky (50C, 172).

-17-
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3. Mechanizmus pro otevirdni a uzavirani forem podle ndroku 2, vyznacdujici se
tim, Ze hnaci mechanizmus obsahuje vodici $roub (70), pouzdro (90), které nese ve vertikal-
nim sméru vodici Sroub (70), a motor (66) pfipojeny k vodicimu Sroubu (70), pfi¢emz pievodové
prostiedky obsahuji

levotoCivou matici (72) a pravotoCivou matici (74), které jsou operativné propojeny s vodicim
Sroubem (70),

spojovaci ¢lanky (76, 78), které propojuji levotodivé a pravotoivé matice a druhy kolik (80)
podepieny timenem (82),

pouzdro (90) ma zadni vertikalni sténu (86), vymezujici nosny povrch,

a kazda levotoCiva a pravoto€iva matice ma vertikalni zadni nosny povrch (84),

pfiemz nosny povrch zadni vertikalni stény (86) a kazdy ze zadnich svislych nosnych povrchii
(84) matic je umistén ve zvoleném rozestupu, je-li mechanizmus pro neseni forem v odtazené
poloze, a

vodici Sroub (70) o vybérové zvolené tuhosti, je-li mechanizmus pro neseni forem premistén do
pfitazené polohy do zébéru s druhym mechanizmem pro neseni forem, pomoci pfedem stanovené
sily, se vychyli a vytvoii se kontaktni spojeni mezi zadnimi nosnymi povrchy (84) nosnym povr-
chem zadni vertikdlni stény (86), pfi¢emz mechanizmus pro neseni forem je dokonale udrzovan
v pfitazené poloze.

34 vykrestu

-18 -
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