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(57)Anotace:

Zatizeni pro vedeni vyrobku (32) ze skla, sledem navzijem
odd&lenych stanovist', obsahuje prvni a druhou skupinu
uchopovacich prstt (91, 124}, jimiZ jsou opatfeny
odpovidajici nosiée (70, 88). Nosite (70, 88) jsou otoéné
kolem spoletné osy, a to jak spojenym pohybem, tak i jeden
viici druhému. KaZzdy nosié je napojen na pridruzeny
servomotor (66, 72), ktery je spojen s ovladatem (184), pro
vzdjemné otaceni nosiél vi&i sobé k uchopovani vyrobki ze
skla mezi prsty a jejich uvoliiovani a pro otaéeni nosiéh
spolecnym pohybem k pfenaseni vyrobki ze skla mezi
jednotlivymi stanovisti zafizeni. Jedna skupina uchopovacich
prsti (124) obsahuje vinuté pruZiny (144), uréené k tladeni
prstli proti prstim (91) protilehlé skupiny, aby se tak
vyrovnaly tolerancni odchylky v rozmérech vyrobki (32).
Alespoii v nékterych stanovitich jsou umistény hnaci vélce
{174), které lze naklonit do polohy, v niZ jsou v dotyku s
kontejnery a uvidi je do otaivého pohybu kolem jejich os, pii
kterém |ze provést kontrolu kontejnerti nebo jinou
poZadovanou operaci.




179 976/HK

Zplsob a zafizeni pro kontrolu vyrobki ze skla

Oblast techniky

Vynalez je zaméfen na kontrolu vyrobkl ze skla jako jsou
sklenéné kontejnery, a zejména na zplsob a zafizeni pro

vedeni vyrobkd ze skla Fadou kontrolnich stanovist.

Dosavadni stav techniky

Pfi vyrobé& vyrobkl ze skla jako jsou sklendné kontejnery
se mohou objevit rGzné anomilie nebo odchylky, které maji
vliv na komerini uplatnéni kontejnert. Tyto anomélie,
oznaCované jako ,komer&ni odchylky“, se mohou tvkat rozmért
kontejneru pfi jeho kone&né upravé, povrchovych vlastnosti,
které mohou ovlivnit pozZadované funké&ni vlastnosti
kontejneru, jako jsou napfiklad zmény povrchu kontejneru na
tésnicich plochich, nebo to mohou byt takové anomalie jako
kaminky nebo trhlinky v dokon&eném povrchu kontejneru, ijeho
sténach, nebo dné&. Je rovnéZ zavedenou praxi opatrit =za
UCelem inspekce a kontroly kvality kaZdy kontejner oznacenim,
z néhoZ je patrnd identifikace plvodni formy pro konteijner.
Patent US 4,378,493 zobrazuje dopravnik typu Fet&zového kola
pro postupné prfijimani kontejner z pfivadé&ciho dopravniku a
pfepravu kontejnerli pfes nékolik kontrolnich stanoviit.
Kontejner Je v alespofi né&kolika kontrolnich stanovi&tich
zadrZen a oté&¢en kolem své osy, zatimco je provedena
elektrooptickd kontrola na pritomnost anomélii a/nebo kédu
formy. Terminu ,kontrola™ je uZito v jeho nejSir3im vyznamu
tak, aby =zahrnoval jakékoliv optické, elektrooptickeé,
mechanické nebo elektrické prozkouméni kontejneru nebo

takovou manipulaci s nim, jejim# cilem je nam&¥it nebo uréit
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potencidlngé variabilni charakteristiky vCetné, nikoliv v3ak

vylucné, kédu forem a komerdnich odchylek.

Podstata vynalezu

Obecnym cilem tohoto vynadlezu je navrhnout zpusob a
zaf¥izeni pro posouvani vyrobkd ze skla jako jsou sklen&né
kontejnery sledem stanovi3t, jako jsou stanoviité, v nichi
maji byt kontejnery kontrolovdny na pFitomnost komer&nich
odchylek a/nebo stanoviit& urdend ke zjidténi oznadeni formy,
z niz kontejner pochdzi. Dal3imi, specifi&t&jsimi cily
vyndlezu je navrhnout takovy zplsob a zafizeni, které by se
vyznaCovaly zvySenou prepravni rychlosti a tim Zvysenou
rychlosti  prichodu sklen&nych vyrobka pfes  kontrolni
stanovisté, umoZnily by uplatnéni Siroké 35kély optickych,
elektrooptickych, elektrickych nebo mechanickych kontrolnich
postupl v jednotlivych stanovi&tich, dovolily by vyuZiti
zvySeného poltu kontrolnich stanoviit, piicemZ pFednostné by
v8echny nezbytné kontroly byly zahrnuty v jednom za¥izeni, a
ddle, kde kontrolni stanovistd by umoZfiovala ni&im
nezaclonény pohled na kontejner pro zlepieni universédlnosti
elektrooptické kontroly a/nebo umisténi kontejnerl raznych
priméri a vysek.

Zatizeni pro posouvani sklen&nych vyrobkl, napf¥iklad
kontejneri, sledem stanovist, jako jsou stanovisté
elektrooptické nebo mechanické kontroly, obsahuje v souladu
s pfednostnim provedenim vyndlezu prvni a druhou obvodovou
skupinu stfidavé proti sob& umisté&nych uchopovacich prsti
upevnénych k odpovidajicimu prvnimu a druhému nosidi. Noside
Jjsou oto&né kolem spoledné osy, pticemZ alespofi jeden
2 nosicl je otoény vzhledem ke druhému nosi&i pro vzajemny

pohyb uchopovacich prstl p¥isludnych skupin sm&rem k sob& a




od sebe k uchopeni a uvolnéni sklené&nych vyrobkd. Noside jsou
rovnéZ spojené otodné kolem spole¢né osy k zajisténi
transportu sklenénych vyrobkl sledem stanovist. Podle
pfednostniho provedeni vynalezu Je kaidy nosi¢ pt#ipojen
k pridruZenému motoru k zaji3téni vzadjemnd nezavislého
otdceni nosicd nebo jejich spoledného otaZeni kolem spole¢né
0sy. Prvni nosié¢ pifednostn& le?i na druhém nosidi a je spejen
s pfidruZenym motorem h#idelem uspofadanym podél spole&né
0sy. Druhy nosi& je pFednostné& spojen se svym p¥idruZenym
motorem objimkou uspofadanou kolem h¥idele.

Kazdy nosid pfednostné obsahuje centrdlni naboj spojeny
s pfidruZenym motorem a obvodovou casti, na niZz Jsou
bPfipevnény uchopovaci prsty. Obvodova &ast kaZdého nosice
pfednostné obsahuije prstencovy okraj spojeny s p¥idruZenym
nabojem a mnozZstvi prstencovych segmentd snimateln&
pfipevnénych k prstencovému okraji pomoci rychle
uvolnitelnych z&mk{. Prstencové segmenty jsou opat¥eny rameny
usporddanymi radiiln& sm&rem ven, na nich? jsou pFipevnény
uchopovaci prsty, pfi&emZ ramena na prvnim nosifi jsou
umisténa interdigitdlnd mezi ramena na druhém nosi¢i, takZe
uchopovaci prsty kaZdého paru jsou uhlov& navzajem oddéleny.
Uchopovaci prsty jedné skupiny jsou upevnény ve stélych
pozicich na pFidruZeném nosici, zatimco prsty druhé skupiny
jsou proti nim pruZné naklonény, coZ umoZiuje uchyceni
riznych velikosti sklen&nych vyrobkd.Povrch ka?dého prstu,
ktery pfijde do styku se sklenénym vyrobkem, e pfednostné
opatfen vrstvou pruZného materialu, tak, aby do3lo k pruznému
zachyceni vyrcbku a zabranéni jeho sklouznuti nebo podkozeni.

Pfednostni provedeni pocdle vyndlezu obsahuje hnaci
valec urleny pro kontakt s vyrobkem a jeho otééeni v alespoft
jednom ze stanovidt. V tomto stanoviiti jsou rovn&Z umisté&ny

podpérnd podloika a podpérny valec k neseni sklen&ného




vyrobku béhem jeho otadeni. Pfilehle k podp&rné podloice
jsou umistény dva Ghlové vzajemné odd&lené op&rné valce,
které pfidrZuji vyrobek na misté b&hem jeho otadeni hnacim
vdlcem. Opérné valce mohou byt upevnény s moZ%nosti nastaveni
jejich vzajemné polohy a rovné&Z jejich polohy vzhledem k ose
rotace nosi¢d, coZ umoZni umisté&ni sklenénych vyrobka
riznych velikosti. Alternativn& mohou byt opérné vilce
pEfipevnény ve st&lé poloze k zakladové desce, ktera miZe byt
pfestavitelnd pro umisténi kontejnerd rlznych primérd. Hnaci
vidlec je spojen s pfidruZenym elektrickym motorem, a
prednostné miZe byt pomoci uloZeni s otoCnym <&epem podle
potfeby naklondn do  kontaktu se sklenénym  vyrobkem
v pfislu3ném stanovisti nebo z tohoto kontaktu odklonén.
Podle zpisobu  vedeni sklen&ného  vyrobku sledem
stanovist Jsou v souladu s pfednostnim provedenim vyndlezu
vytvofeny prvni a druha obvodova skupina st¥idavé proti sobs
umisténych uchopovacich prsta, alespoit jedna z uvedenych
skupin 'se pohybuje smérem ke druhé skupiné k soudasnému
zachyceni sklen&nych vyrobki ve stanovistich, prvni a druha
skupina se sou¢asné ot&&i kolem spoleCné osy pro posouvani
sklenéného vyrobku mezi stanovisti, a poté se alespoii jedna
ze skupin pohybuje sm&rem od druhé skupiny k uvolnéni
sklenéného vyrobku ve stanoviiti. Stanovists jsou p¥fednostné
rozmisténa v konstantnich UGhlovych p¥irdstcich kolem spolecgné
osy otéaleni, pricem? uvedené kroky wuchopeni, ota&eni a
uvolnéni vyrobkl se opakuji postupné tak, aby vyrobky prosly
stanovi§ti. K pfivadéni kontejnertt k zafizeni pedle vyndlezu
a2 Jjejich odvadéni slouZi piivadéci dopravnik pFednostné
umist&ny u jednoho ze stanovidt a u jiného stanovi&té
umist&ny odvad&ci dopravnik. Kazdy sklenény vyrobek je

alespoi v jednom stanovidti kontrolovdn na pfitomnost




komerénich odchylek nebo je zjistovano ozna&eni jeho plivodni

formy.

Pfehled obrdzk( na vykresech

Vyndlez bude bliZe osvétlen pomoci vykresli, na nich?
Zndzoriuje:
- obr. 1 Casteény perspektivni pohled na zafizeni na
posouvani sklenénych vyrobkid sledem stanovist v souladu
s pfednostnim provedenim vyndlezu, prifem¥ n&které Gasti
za¥izeni nebyly zobrazeny, aby byla umoZné&na ilustrace
detaild,
- obr. 2 castelny perspektivni pohled na zatfizeni z obr. 1,
ale s odstrandnymi &&stmi pro ilustraci detailq,
- obr. 3 perspektivni pohled na montazns podskupinu hnaci
jednotky nosie v zafizeni zobrazeném na obr, 1 a 2,
- obr., 4 CasteCny perspektivni pohled na sestavu nosice
z obr. 3, v némZ jsou uchyceny kontejnery pro jejich
transport mezi stanovidti,
- obr. 5 perspektivni pohled na prvnl horni nosi& v sestavé
z obr. 3 a 4,
-~ obr. 6 perspektivni pohled na montaZni podskupinu
prstencového segmentu v nosidi z obr. 5,
- obr. 7 perspektivni pohled na sestavu uchopovacich prsta
v nosic¢i z obr. 5 a s,
- obr. 8 perspektivni pohled na druhy nebo niZ%i nosic
v sestavé nosice z obr. 3 a 4,
~ obr. 9 perspektivni pohled na montazni podskupinu
prstencového segmentu v nosi&i z obr. 8,
- obr. 10 perspektivni pohled na sestavu uchopovacich prstu

Vv nosic¢i z obr. 8 a 9,




= obr. 11 &asteény osovy prifez sestavou noside z obr. 3 a 4
zobrazujici vzdjemné spojeni nosiét s hnacimi motory,

- obr. 12 ¢aste&ny frez podobny pohledu z obr. 11, av3ak
Zobrazujici hnaci vadlec a rém montaZni podskupiny nosice
pohyblivé p¥ipevnény k op&rné zakladné zatizeni,

- obr. 13 pohled shora na sestavu rdmu a zakladny z obr. 12,
- obr. 14 &&steény radidlni perspektivni pohled z vn&jsku na
uspofadani montdZe hnaciho motoru zobrazené na obr. 1 a 2,

- obr. 15 C&steény radi&lni vn&jsi perspektivni pohled na
podpérné podloZky urené pod sklendné vyrobky a opérné valce
na dvou stanovidtich za¥izeni z obr. 1 a 2,

- obr. 16 radidlni vnit¥ni perspektivni pohled na zafizeni z
obr. 15,

- obr. 17 vné&j3i perspektivni pohled na uspofadani pfipevnéni
hnaciho valce z obr. 14,

- obr. 18 wvnit¥ni perspektivni pohled na uspofradani
ptipevnéni hnaciho valce z obr. 17,

- obr. 19 a 20 vnit¥ni a vn&jsi perspektivni pohledy na jednu
z montaznich podskupin hnaciho valce z obr. 17 a 18,

- obr. 21 funkéni blokovy diagram motoru a Fidici elektroniky
pro zafizeni z obr. 1 aZ 20,

- obr. 22 Castelny perspektivni pohled na kontejner, ktery je
ve styku $ hnacim valcem a opérnymi vélci v jednom
stanovisti za¥izeni z obr. 1,

- obr. 23 CasteCny perspektivni pohled na kontejner
v kontrolnim stanovisti, ktery Je ve styku s hnacim valcem a
opérnymi valci,

- obr. 24 Castecny perspektivni pohled na odvadéci dopravnik
v zafizeni z obr. 1,

- obr. 25 bokorys hnaci jednotky nosie zobrazujici polohové

senzory nosicde, a




- obr. 26 Caste&ny zvédtSeny perspektivni pohled na montdZni

podskupinu hnaciho véalce.

Pfiklady provedeni vyndlezu

Obrazky v souladu s pfednostnim provedenim vynhalezu
zobrazuji zafizeni 30 pro posouvéni sklen&nych vyrobkd 32,
jako jsou napfiklad sklené&né kontejnery, sledem stanovist.
Tato stanovi3té jsou pfednostné umist&na ve stejnych dhlovych
vzddlenostech kolem spole&né osy. P¥ivadéci dopravnik 34,
kterym mhZe byt napfiklad nekoneé&ny pasovy dopravnik, p¥ivadi
kontejnery 32 postupn®d k jednomu ze stanoviit. Zafizeni 30
obecné pracuje tak, Ze uchopi kontejnery 32 umisté&né na
pfivadécim dopravniku 30 a postupné je za sebou posouva do
jednotlivych stanovidt. Alespoi v neékterych stanovidtich jsou
kontejnery 32 podrZeny na mist&, kde se otadi kolem své osy
k provedeni kontroly nebo za jinym U&elem. Kontejnery 32 jsou
nakonec posunuty k odvad&cimu dopravniku 35 {obr. 13 a 24),
k odpadovému skluznému Zlabu nebo dopravniku k odstrandni
kontejnerll, které nevyhovély poZadavkim kontroly, pfipadné
k dopravniku, ktery odvadi nap¥iklad vzorky kontejnern
vyrobenych ze specifické formy. Podle pfednostniho provedeni
vyndlezu jsou kontejnery podrobeny kontrole, ktera zjistuje
pritomnost  vyrobnich odchylek, v alespofi nékterém ze
stanovidt. Tato kontrola pFednostné& zahrnuje elektrooptickou
kontrolu rozméri kontejneru nebo Jinych vlastnosti, jak je
popséana napfiklad v dokumentu US 2,682,802 (kontrolni detekce
povrchové upravy), US 3,880,750, US 5,896,195 nebo EP 0961113
(kontrola tésnicich ploch), US 4,378,493, 4,378,495,
4,584,469, 5,233,186, 5,291,271 nebo 5,637,864 (kontrola
boCnich stén kontejneru), nebo EP 0764846 (kontrola dna

kontejneru). Kontejnery mohou byt rovnéz kontrolovany s cilem
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uréit nebo zaznamenat koéd, JjimZ jsou opatfeny, indikujici
pavedni formu, pomoci niz byl kontejner vyroben, jak popisuje
napfiklad US 4,644,151. PrestoZe se v soufasné dobé dava
pfednost elektrooptickym kontrolnim postupum, v zafizeni
podle vyndlezu se mohou rovné&Z uplatnit mechanické kontrolni
postupy, napfiklad popsané v US 5,414,939, pfi kterych je
kontejner v kontaktu s jednim nebo vice valci nebo dotykovymi
palci, zatimco se otadi kolem své osy. Elektrické kontrolni
postupy, popsané napfiklad v US 4,046,258, Jjsou rovné:z

aplikovatelné,

S odkazem na obrazky, zafFizeni 30 obsahuje zakladnu 36

{obr. 1, 12 a 13) masivni konstrukce. Po obvodu zédkladny 36
Jsou na ni rozmistény v ahlovych roztedich vzhiru sméfujici
opérné sloupy 38. KaZdy op&rny sloup 38 je na svém hornim
konci zakon&en op&rnou konzolou 40, ktera ma tvar pismene ,Y™
(obr. 15), na ni% je pfipevnéna dvojice prostorové odd&lenych
radialné orientovanych horizontalnich vedent 42 (obr. 15).
Ke kazdému vedeni 42 je pfipevnéna opéra 44, k jejimuZ
hornimu konci je pZipevnéna pomoci podpéry 45 vodici
podloZka 46. Opérné sloupy 38 jsou umistény kolem obvodu
zékladny 36, prifemZ opé&rné konzoly 40 jsou navrZeny tak,
aby vodici podloZky 46 byly uspofadany ve stejnych thlovych
priristcich kolem centralni osy zafizeni 30. Valec 47 (obr.
22) Je upevnén tak, aby se ot&del kolem vodorovné radiglni
0sy vedouci pod kaZdou vodici podloZkou 46, pficemZ Seho
povrch vystupuje otvorem ve vodici podloice 46, aby mohl byt
ve styku se dnem kontejneru a podpirat jej pfi jeho otadeni
kolem osy kontejneru. Horni konec kazdé opéry 44 je opatfen
dvojici kluznych opér 20 (obr. 14-16), 2z nich? ka?dad nese
jeden voln& otolny valec 48, Kluzné opéry 50 jsou posuvné

pfipevnény k opéram 44, takZe valce 48  Jsou vzajemné&




nastavitelné v p¥i¢ném sméru k ose zafizeni 30. véalce 48 jsou
umistény nad rovinou vodici podlozky 46 a zajiZtuji opéru pro
kontejnery 32 umisté&né na vodicich podloZkach 46, jak bude
dile popsano. Kluzné opéry 50 jsou upevnény k tyCi 52, ktera
je pfipevnéna k podpéfe 45. Vodici podlozky 46 jsou tak
umistény ve stejné Uhlové roztedi kolem centralni osy
zatizeni a ve stejné vertikalni vy8ce. Poloha vodicich
podloZek 46 je vzhledem k ose zaFizeni radislns nastavitelng
pomoci vedeni 42 a valce 48 jsou nastavitelné pficné
v zéﬁislosti na velikostech kontejnerti. Alternativnim feSenim
Je, Ze vilce 48 jsou pevn& umist&ny na opé€fe 44a (obr. 22),
ktera je sama pfemistitelnd, aby mohlo byt zaFizeni vyuZito
pro kontejnery riliznych prim&ra. Opérnd konzola 40  Je
pfipevnéna k op&rnému sloupu 38 vertikalnim rybinovym vedenim

23 pro nastaveni vertikalni polohy vodicich podloZek 46.

K zakladné 36 je upevnén zdviiny ram 24 (obr. 1, 12 a
13), ktery je spojen s linearnim ovladacim =zafizenim Bl
pohanénym rotalnim elektrickym servomotorem 28 (obr. 12), za
GCelem Fizeného vertikalniho pohybu zdviZného ramu 54
vzhledem k z&kladné& 36. Ke zdviZnému ramu 54 je rovndz
pfipevnéna hnaci jednotka 60 nosi&e. Hnaci jednotka 60 nosice
obsahuje centridlni podp&ru 62 (obr. 3, 11 a 12) upevn&nou ke
zdviznému ramu 54 (obr. 12). Prvni rotadni elektricky
servomotor 66 a pFfidruZend sk#if 67 prevodovky jsou upevnény
na spodni stran& centralni podpéry 62 a jsou spojeny
s hfidelem 68, ktery prochézi smé&rem vzhuru centralni
podpérou 62. Osa rotace h¥idele 68 definuje centralni osu
hnaci jednotky ©0 nosiée a za¥izeni 30. Horni konec htidele
68 je spojen s prvnim nebo hornim nosic¢em 70. Druhy rotaé&ni
elektricky servomotor 72 a pPidrulena skiin 73 pEtevodovky

jsou upevnény pod pfirubou 64 k centrdlni podpéte 62
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s prifnym pf¥esazenim vzhledem k ose h¥idele 68. Hfidel 74
vede smérem nahoru od motoru J2 a sk¥iné 73 pFevodovky
rovnobéZné s h¥idelem 68 a je spojen pomoci kladky 76 a
Casovaciho klinového Femenu 78 s kladkou 80 soust¥edn&
obklopujici h¥idel 68. Kladka 80 je =zajisténa upinacimi
krouZky 82 k objimce 84, kterd je pomoci valedkovych loZisek
86 uzplsobena k rotaci kolem hfidele 68. Horni konec objimky
84 je spojen s druhym nebo spodnim nosidem 88. Vnéjsi krouzky
valedkovych loZisek 86 jsou uchyceny k centralni podpefe 62,
Hridel 68 je vymezen v objimce 84 pomoci valelkového loZiska
93. Popsanym uspofadanim je dosaZeno, Ze prvni nebo horni
nosi¢ 70 je otodny kolem osy h¥idele 68 a je ovladan motorem
66 a skfini 67, zatimco druhy nebo spodni nosié& 88 je otolny
kolem osy h¥idele 68 (centrdlniho h¥idele zarizeni 30) a je
ovladdn motorem 712 a skfini 13 prevodovky, pricemZ iJe

nezavisly na rotaci horniho nosi&e 70.

Horni nosi¢ 70 (obr. 4 aZ 7) obsahuje z&kladni té&leso
73, které md centralni néaboj 75 a prstencovy okraj 77 spojeny
8 nabojem 75 nékolika obvodové oddélenymi radialné
sméfujicimi paprsky 79. TEi kruhové segmenty nebo montasni
podskupiny 83 jsou upevnény kolem obvodu prstencového okraje
17, kaZdy pomoci dvojice twhlové oddélenych zuZujicich se
rybin 81 a rychlooto&nych vackovych upinek 85, KaZdy kruhovy
segment 83 obsahuje obloukovou zakladnu 87, z niZ vychazi ven
Vv radidlnim  sm&ru nékolik (pfednostné Ctyfi) dhlové
oddélenych noZzek 89. V pfednostnim provedeni zobrazeném na
obrdzcich jsou t#i kruhové segmenty 83, =z nich? kaZdy ma
Ctyfi radiadlné& usporadané nozky 89, které jsou vzajemn& jedna
od druhé oddélené pod stejnymi Ghlovymi piirtistky a to jak
v ramci kaZdého segmentu 83, tak i mezi segmenty 83.

K vnéjsimu konci kazdé nozky 89 Jje upevnéno uchopovaci
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prstové ustroji 91 slouZici pro uchopeni kontejneru. Kazdé
uchopovaci dstroji 91 obsahuje obréaceny uchopovaci prst 30 ve
tvaru pismene ,L“, ktery mi& svislou nozku 92 a dvojici
oddélenych rovnob&¥nych horizontdlnich noZek 94, jejich?
vnéj3i konce jsou spojeny mistkem 96. NoZka 92 je umisténa
v objimce 98 a je vyjimatelné& uchycena v objimce pomoci
odpruZeného pojistného koliku 100. Objimka 98 je ptipevnéna
Srouby 102 k noZce 89 (obr. 5 a 6) tak, ze uchopovaci prstové
Gstroji 91 sméFuje nahoru od nozky 89. Vnit¥ni povrch kaZdé
nozky 94 v jeji vn&j3i koncové oblasti je opatfen vrstvou
povlaku z pruZného elastického materialu jako je napfiklad
polyuretan k zamezeni podkozeni kontejnerd a rovn&Z zvétseni
dotykového t¥eni p¥i jejich uchopeni, jak bude dale popsano,
Podle prednostniho provedeni se nozky 92 nemohou v objimkach
98 otéacet.

Druhy nebo spodni nosié 88 (obr. 4 a 8 aZ 10) obsahuje
zakladni téleso 106, které m& centralni naboj 108 a
prstencovy okraj 110 spojeny s nabojem 108 n&kolika radialng
sméfujicimi paprsky 112, Né&kolik kruhovych segmenti nebo
montdinich  podskupin 114 je upevnéno kolem  obvodu
prstencového okraje 110 dhlové odd&lenymi zuzuijicimi se
rybinami 116 a rychleotolnymi valkovymi upinkami 118. Kazdy
kruhovy segment 114 obsahuje obloukovou zakladnu 120, z niz
vychdzi ven v radidlnim sméru n&kolik {(pfednostné &tyri)
noZzek 122, K vn&jsimu konci kajdé nozky 122 Jje wupevné&no
pruzinové prstové ustroji 124. KaZdé pruZinové prstové
Ustroji 124 obsahuje obraceny prst 126 ve tvaru pismene #LY,
ktery ma svislou noZku 128 a radidlné smérem ven uspotradanou
horizont&lni noZku 130. Vnit¥ni povrch kazdé noZzky 130 v jeji
vnéjsi koncové oblasti je opatfen pruZnou elastickou vrstvou

povlaku 132, ktery prispiva ke zvySeni tieni p¥i uchopeni
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kontejnerli, ani? by doZlo k jejich podkozeni, jak bude dile
popsano. KaZdd svislid noZka 128 je umist&na v objimce 134 a
je zde vyjimateln& uchycena pomoci odpruZeného pojistného
koliku 136, pFiZemZ se noZka 128 nemiZe v objimce 134 otacet.
Objimka 134 je otadiva pEipevnéna k zakladné 138. Objimka 134
a zakladna 138 jsou opatfeny protilehlymi rameny 140, 142,
mezi nimi% je zachycena stladend vinuta pruZina 144. Vinutéa
pruZzina tak tladi na noZku 130, jak je zobrazeno na obr. 4
a 8 az 10, ve smyslu otadeni hodinovych ru&icek, &im3 je
zajisténo pfizpdsobeni soustavy toleran&nim fichylkdm prim&ru

kontejneru.

Ve smontovaném stavu je spodni nosi¢ 88 uchycen
k objimce 84 (obr. 11 a 12) napfiklad pomoci upinek 145 (obr,
8) a horni nosi¢ 70 je upevnén ke hfideli 68 upinkami 146
(obr. 4 a 5) nad spodnim nosié&em 88. Naboje pFislunych
nosicl jsou uchyceny k objimce 84 a hrideli 68 tak, ze
uchopovaci tustroji 91 horniho nosice 70 a prstové ustroji 124
spodniho nosicde 88 jsou meziprstové stiridavé uspofadany, jak
je to nejlépe patrné z obr. 4. Prsty 90 horniho nosice 10 a
prsty 126 spodniho nosice 88 maji takové rozméry a jsou tak
nastaveny, Ze kaZdd horizontélni noZka 130 prstu 126 je
umisténa ve vydkovém sméru mezi horizontalnimi nozkami 94
protilehlého prstu 90. Toto wuspofadani. zvySuje stabilitu
kontejnerd béhem Jjejich transportu provadd&ného nosidi.
Elastomerové povlaky nebo vrstvy 104, 132 jsou vzajemnd
obvodové& protilehlé. Horni nosié& a spodni nosi¢ tak vytvari
sled parG prst, které navzajem spolupracuji, jak bude déle
popsano, za Ufelem uchopeni a transportu kontejnert, pticemZ
nosi¢e jsou ovladany hnacimi motory 66, 72. Tyto pary prsti
jsou usporadany ve stejnych thlovych p¥irtistcich kolem obvodu

nosic¢ldl. Poet té&chto Uhlovych p¥irfistki a jejich velikost
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odpovidd podtu a uhlové vzdalenosti jednotlivych stanoviit
definovanych vodicimi podloZkami 46 a stanovidt vstupnich,

vystupnich a ur&enych pro sklenény odpad.

S odkazem na obrazky 1, 2, 12 a¥% 14, 17 a 18, zdviZny
ram 54 obsahuje obvodovou skupinu opérnych sloupi 150.
Alespofi n&které sloupy 150 jsou na svém hornim konci opatfeny
dvéma ustrojimi 152 hnacich valcd. Kazdé istroji 152 hnaciho
valce obsahuje pevnou podp&rnou konzolu 154 (obr. 17, 18),
kterd je pPipevnéna pomoci podpéry 156 s prlUfezem ve tvaru
pismene ,L“ k hornimu konci sloupu 150, a oto&nou podpérnou
konzolu 158 upevn&nou do pevné konzoly 154 pomoci &epu 160.
Kazdd pevnad konzola 154 je spojena s podpérou 156 pomoci
rybinového vedeni 157 a rudéniho kola 159 pro nastaveni
radidlni polohy tstroji 152 hnaciho valce. Mezi ramena 164,
166 pevné konzoly 154 a oto&né konzoly 158 je wupevnédno
lineadrni pohénéci zaf?izeni 162, jakym je napiiklad pohanéci
zafizeni se zvukovou civkou. Rovnob&ind s linedrnim pohandcim
zafizenim 162 je mezi rameny 164 a 166 stlaZena vinutéa
pruZina 167. Vinutd pruZina 167 silou tla¢i otodnou konzolu
158 a hnaci valec 174 do radidlniho styku s kontejnery 32
v kontrolnich stanovidtich, pFicemz tato sila pruZiny 167
musi byt pFfekonéna pohéné&cim zatizenim 162. Pod kaZdou pevnou
konzolou 154 je zav&3en rotaéni elektricky servomotor 168,
ktery je spojen pruZnou spojkou 170 s hnacim h¥idelem 172
valce. K horni &asti  kaZdého hfidele 172, otoéné
namontovaného na konzole 158 pomoci loZiska 176, je upevnén
hnaci valec 174 kontejneru. Nad alespon nékterymi vodicimi
podloZkami 46 je k pevné podpérné konzole 182 pripevn&na
dvojice po obvodé umisténych valch 180 (obr. 1), o né&z se
radi&dlné opira hrdlec nebo povrch kontejneri 32 pfi jejich

otaceni pomoci hnaciho valce 174,
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Pfilehle k obvodu spodniho noside 88 Jje umisténa ve
stalé poloze dvojice snimadt 200, 202 vzdalenosti (obr. 1, 3
a 21). Snima& 200 reaguje na Fadu po obvodé umist&nych
palcti 204 (obr. 25) uspofadanych na spodnim nosiéi 88, které
definuji pod jednotlivymi @hlovymi pEiristky navzajem
oddélené polohy spodniho noside 88 odpovidajici jednotlivym
kontrolnim stanovidtim. Snimag 202 reaguje na palec 208
(obr. 25) umist&ny na spodnim nosid&i 88 za 1dcelem
znovunastaveni reguldtoru za¥izeni po ka?dé otacdce spodniho
nosice 88. Snimate 200, 202 jsou upevnény ve stabilni poloze
ke konzole 230 (obr. 25) uchycené k centralni podpéfe 62,
takZe tvoFi &ast hnaci jednotky 60 nosie. Poloha spodniho
nosice 88 je tedy pfesnd sledovédna Pidici elektronikou 184
zafizeni (obr. 21). Obr. 21 zobrazuje ¥idici elektroniku 184,
jejiZ vystupy jsou ve spojeni s hnacim motorem 66 horniho
nosice 70, hnacim motorem 72 spodniho noside 88, pohanécimi
zafizenimi 162 hnacich valch, motory 168 hnacich valel a
motorem 58 zdviZného ramu 54. Spinad 185 reaguje na rameno
186 vychazejici ze zdviZného rému 54, nachazi-li se zdvizny
ram 54 ve své spodni poloze. Rovndi ze snimac¢d 200, 202 vede
vstup do Fidici elektroniky 184. Na kaZdém ramenu 164 je
namontovén opticky senzor 210 (obr. 26). Ka?da noZka 232 je
na svém spodnim konci opatfena jazyCkem 234 pro zavedeni do
pfidruZeného optického senzoru 210. Kazdy opticky senzor 210
pfeddva Fidici elektronice 184 informaci, =zda odpovidaijici
Ustroii 152 hnaciho valce je v dopfedné poloze sméfujici
ke styku s kontejnerem v pfisludném kontrolnim stanovisti,
pticemZz v této situaci je jazy¢ek 234 mimo senzor 210, nebo

ve zpétné poloze, kdy jazydek 234 zapadéd do senzoru 210.

Obrazek 24 zobrazuje podrobn&ji odvadéci dopravnik 35,

Spodni dopravnik 212 s nekoneénym pasem a horni dopravnik 214
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s nekonelnym pasem jsou nastaveny tak, aby zachytily spodni a
horni povrchové plochy kontejneru 32 umisté&ného ve vystupnim
stanovisti 30. P&sové dopravniky 212, 214 rychle odvad&ji
kontejnery 32 1z obvodu zaf¥izeni 30 do mista mezi dvojici
pticné proti sobé umisténych dopravniki 216, 218
s nekoneCnymi pasy. Pasové dopravniky 216, 218 odvadéji
kontejnery 32 radiadln& smdrem ven ze zaFizeni 30 k

dopravniku 220 s nekonenym péasem, ktery transportuije
kontejnery k daldimu zpracovani. K odstrafiovani kontejneri,
které nesplnily poZadavky kontroly, z pasového dopravniku 220
miZe byt v blizkosti jeho okraje umisténa vzduchovi tryska
nebo jiné podobné za¥izeni, spojend s ¥idici elektronikou 184
{obr. 21). Dopravnik 214, ktery se v provedeni zobrazeném na
obr. 24 dotykd tésniciho povrchu kontejnert 32, miZe byt
nahrazen pri¢né proti sobé uspofadanymi dopravniky, které
nebudou ve styku s tésnicim povrchem kontejnerd, je-1i to ze
strany zdkaznikd poZadovano. PouZiti odvadéciho dopravniku 35
zobrazeného na obr. 24 je preferovadno z dtvodu rychlého
odvadéni kontejnert 32 z obvodu za?izeni 30 a tim usnadnéni
rychle probihajici kontroly kontejnerli, kde rychlost kontroly

je v Fadu 300 kontejnerd za minutu.

Pfi provozu =zafizeni 30 nosice 70, 88 navzédjem
spolupracuji na zaklad® #idici &innosti motord 66, 72 a
¥idici elektroniky 184 {obr. 21) tak, aby za sebou
postupujici kontejnery 32 z privaddéciho dopravniku 34 byly
vedeny jednotlivymi za sebou jdoucimi stanovidti k odvadécimu
dopravniku 35. Zobrazené provedeni vynalezu ma dvanact dvoijic
prsti 91, 124 nesenych nosi%i, tak¥e zafizeni méd dvanact
stanovist., Prvni stanovi¥t®& Jje na konei pfivadeéciho
dopravniku 34, pfidemZ posledni stanoviita je umisténo na

konci odvadéciho dopravniku 35. Zbyvajicich deset stanovist
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je pfednostné opatfeno vhodnymi kontrolnimi pfistroji a
systémy, popsanymi napf¥iklad v n&kolika shora uvedenych
patentech, Tyto kontrolni systémy nejsou zobrazeny na
pfedkladanych  obrézcich z divodu usnadnéni porozuméni
usporadéni za¥izeni podle tohoto vynalezu. P#L pouZiti
zafizeni mbZe byt jedno nebo vice kontrolnich stanovist
préazdnych, p#ipadné kontrolni systém ve stanovisti miZe byt
plné nebo d&astednéd deaktivovan. Vertikalni polohy zdviZného
ramu 54 a vélca 48  jsou nastaveny v zAvislosti na vysce
kontejneru. Horizontalni umisté&ni valch 48 a dustroji 152
hnaciho valce Jsou nastaveny v zavislosti na primdru

kontejneru.

Motory 66, 72 spojené s nosi&i 70, 88 ijsou zprvu
aktivovany fidici elektronikou 184 {obr. 21) k otadeni jednim
nebo obéma nosii navzadjem k sobd (t.J. proti smyslu otadeni
hodinovych rui&ek pro horni nosié& 70 a ve smyslu otaceni
hodinovych ruédiéek pro spodni nosié& 88) tak, aby se prsty 90,
126 pohybovaly k sob& a kontejnery 32 byly uchopeny v kaZdém
stanovidti mezi tyto prsty. V pfednostnim provedeni wvynélezu
zobrazeném na obréazcich se jevi jako vyhodné pfi uchopovani
nebo uvolfiovdni kontejnert v kontrolnim stanovisti otodit
spodni nosi¢ 88, ktery obsahuje vodici nebo ~proti proudu“
tvarovane prsty 124, o v&t3i Ghel ne? horni nosid& 70 nesouci
~taZzené™ nebo ,po proudu“ tvarované prsty 91. Uhly, o které
jsou nosife pootoleny b&hem uchopovdni a uvolfiovani
kontejnerd, nemusi byt tedy stejné velké, a dokonce, djeden
z nosill, v tomto p¥ipadé nosi& s prsty 91, se nemusi ot4det
vibec. Kroutici moment plisobici na nosié& 88 je monitorovan
kontrolnim proudem pro motor 72. Pokud kroutici moment
ptekroCi piedem nastavenou hodnotu, ota&eni noside se ukonéi.

Pfi uchopeni kontejnerli prsty 124 tla&i kontejnery 32 proti
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prstim 91. Kontejnery se odvaluji podél protilehlého povrchu
prsti 91 dokud se neustali v nejzaz3i radidlni poloze na
tomto povrchu a nejsou tisknuty protilehlymi prsty 124.
Pruiné vrstvy 104, 132 na prstech 90, 126 usnadfnuji zachyceni
kontejnerl pomoci tf¥eni a snizuji moZnost jejich poZkozeni.
Vinuté pruZiny 144 spojené s prsty 126 pfizplsobuji &Einnost
zatizeni v pripadé rozmérovych odchylek jednotlivych

kontejnerd.

V situaci, kdy jsou kontejnery sevfené mezi prsty,
motory 66, 72 oto&i podle zobrazeného pfednostniho provedeni
vynalezu noside 70, B8 ve smyslu pohybu hodinovych ru¢idek o
Uhel 30° tak, aby se kontejnery dostaly do dalZiho
stanoviSt&. Poté je alespoii jeden 2z nosi&t 10, 88 otocCen
smérem od druhého noside (t.J. ve smyslu ota&eni hodinovych
ru¢icek pro nosi& 70 a proti smyslu otaceni hodinovych
rucicek pro nosi¢ 88), coZ je ¥izeno motory 66, 72, za ucCelem
ustaveni kontejnert v dal%ich stanovistich. Mira otoé&enti
potfebnd k uvoln&ni kontejnert je pfedem nastavena jako
funkce priméru kontejneru. V kontrolnich stanovistich jsou
kontejnery uvoln&ny na vodici podloZku 46. Poté jsou #idici
elektronikou 184 uvedena do pohybu pohén&ci zafizeni 162
k naklonéni hnacich valct 164 do radiadlniho kontaktu
s vnéj3im povrchem stén kontejneru a motory 168  jsou
aktivovany k ot&eni valcl 174 a tim i ot&deni kontejner
kolem jejich centrdlnich os. Naklon&nim hnacich valed do
radidlniho kontaktu s kontejnery se kontejnery ptitladi do
kontaktu s protilehlymi spodnimi opé&rnymi valci 48 a hornimi
opérnymi valci 180 (obr. 22 a 23). V této fazi je kazdy
kontejner 32 zespodu nesen podp&rnym valcem 47 ve vodici
podloZce 46 (obr. 22}, aby bylo umoZnéno volné otadeni

kontejneru kolem jeho osy. Jakmile dojde k dUvodnimu kontaktu,
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pohanéci =zafizeni 162 p#i uastroji 152 hnaciho véilce pevné
zatlaci proti kontejneru, aby otacky kontejneru nabraly na
rychlosti, a poté se sila pfitlaku sniZi s cilem redukovat
opotfebeni obvodového povrchu hnaciho valce. Po provedené
kontrole pohénéci zafizeni 162 poté opét rychle vyvinou pevny
tlak na kontejnery 32 ke zpomaleni jejich otacCeni, tak aby
kontejnery byly nehybné v dobg, kdy se Gstroji hnacich valcn
stahnou a kontejnery Jsou opé&t uchopeny prsty. Pchéanéci
zarizeni 162 jsou proto promé&nlivd aktivovana Fidici
elektronikou 184 b&hem ka%dého kontrolniho cyklu. B&hem
otdfeni se kontejnery opiraji o op&rné valce 148 a horni
cpérné valce 180 (obr, 1). Béhem otadeni kontejneru jsou
kontrolni za¥izeni nebo systém p¥idruZené ke stanovidti
aktivovany k provedeni kontroly kontejneru. Ve stanovisti,
v némZ neni instalovano %&dné kontrolni za¥izeni nebo
pfipadné je takové zafizeni deaktivovadno, nejsou pohanéci
zafizeni 162 a motor 168 aktivovany. Po urdité doba potfebné
k dokon¢eni kontroly ve stanoviiti se cely prib&h opakuje,
takZe se opé&t provadi uchopeni kontejnert, jejich posun do
dalsiho stanoviitég, uvolnéni kontejnerd a aktivace
kontrolniho za¥izeni, atd.

V pfedchozim textu byly popsany zafizeni a zpisob
vedeni vyrobkl ze skla, Jako jsou nap#iklad sklen&né
kontejnery, fadou, napfiklad kontrolnich, stanovist,
Popsané zafizeni a zplisob plné spliujl v3echny nazna&ené cile
a zameéry, a to jak jednotlivé, tak i v jejich celkovém tihrnu.
Bylo popséno rovnéZ n&kolik modifikaci a variaci. Dal3i mo#né
modifikace a obmé&ny jsou pro odbornika v oboru nasnadé&. Tak
napfiklad, namisto uspofadani spojeni serveomotor/pfevodova
sk¥in zobrazeného na obr., 11 a 12 mohou byt vyuZity servo

prstencové motory. Vyndlez je mindn tak, Je zahrnuje
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v8echny takové modifikace a obmény, které spadaji do rozsahu

pfipojenych n&rokd a odpovidaji jejich duchu,
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PATENTOVE NAROKY

Zafizeni pro vedeni vyrobk@l /32/ ze skla sledem
stanovidt, obsahujici prvni a druhou obvodovou skupinu
stfidavé proti sob& umisténych uchopovacich prsta /91,
124/ a prostfedky pro pohyb prsti sledem stanovist,
vyznadujici se tim, ze obsahuje prvni nosi& /70/
opat¥eny uvedenou prvni skupinou prstli a druhy nosi& /88/
opatfeny uvedenou druhou skupinou prstt, piicemZ noside
/70, 88/ jsou oto&né kolem spole&né osy, prostredky /66,
72/ k otéleni alespol jednoho z uvedenych nosi¢t vzhledem
ke druhému nosi&i pro pohyb prsti alespon jedné
z uvedenych protilehlych skupin smérem ke druhé skupind a
smérem od ni k uchopovani vyrobkll ze skla a jejich
uvoliiovani, a prostfedky /66, 72/ pro otad&eni nosicd
spojenym pohybem k p¥enad3eni vyrobkli ze skla sledem

stanovist.

Zafizeni podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze
prostfedky /66, 72/ pro otadfeni nosi&l spojenym pohybem
obsahuji prostfedky pro ota&eni nosidd spojenym pohybem

kolem spoleéné osy.

Zafizeni podle naroku 2, vyznadujici se tim, zZe
prostiedky /66, 72/ pro otdZeni alespofl jednoho z nosi&d
vzhledem ke druhému nosi&i obsahuji prost¥edky pro

otaceni obou nosid navzadjem kolem spole&né oSYy.

Zafizeni podle naroku 2, vyznacdujici se tim, Ze
prostfedky /66, 72/ pro ot&&eni alespofi jednoho z nosi&d

vzhledem ke druhému nosi&i obsahuji elektricky motor.
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Zafizeni podle n&roku 2, vyznaéujici se tim, ze
prostfedky /66, 72/ pro otaeni alespott jednoho z nosi&d
vzhledem ke druhému nosidi a prostredky /66, 72/ pro

otaceni nosi&d spojenym pohybem obsahuji prvni elektricky
motor spojeny s prvnim nosicem a druhy elektricky motor

spojeny s druhym nosicem.

Zatizeni podle né&roku 5, vyznacujici se tim, Ze prvni a

druhy motor /66, 72/

obsahuji rotadni elektrické

servomotory.

Zatizeni podle naroku 5, vyznacujici se tim, %e prvni
nosi¢ /70/ leZi nad druhym nosidem /88/, ptiCem# prvni
motor /66/ Jje spojen s prvnim nosidem hFidelem /68/
uspofadanym podél spoleZné osy a druhy motor /72/ e
spojen s

/68/.

druhym nosiem objimkou /84/ obklopujici hfidel

Zarizeni podle naroku 7, vyznadujici se tim, Ze dale
obsahuje prvni sk¥in /67/ pfevodovky p¥imo spojujici

prvni motor /66/ s hifidelem /68/,

a druhou sk¥if /73/
pfevodovky a hnaci

s objimkou /84/.

Femen /78/ spojujici druhy motor /72/

Zatizeni podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze kazdy
/75, 108/

spojeny s uvedenymi prostfedky pro otaceni a obvodovou

z nosi&h /70, 88/ obsahuje centralni ndbo]

¢asti, na niZ jsou upevnény prsty /91, 124/.

Zarizeni podle naroku 9, vyznacujici se tim, Ze obvodova

Cast kaZdého noside obsahuje prstencovy okraj /77, 110/
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spojeny s uvedenym nabojem a alespofi dva prstencové
segmenty /87, 120/ oddé&litelnd pfipevnéné k prstencovému
okraji, pFidem? uvedené prsty Jjsou upevnény na té&chto

prstencovych segmentech.

Zafizeni podle naroku 10, vyznacujici se tim, Ze dale
obsahuje rychle uvolnitelné upinaci prostfedky /85, 118/,
které snimatelné pFipeviiuji prstencové segmenty /87,

120/ k uvedenym okrajum.

Zatizeni podle naroku 11, vyznaéujici se tim, 3ze
prstencové segmenty /87, 120/ jsou opatfeny radialné
smérem ven sméfujicimi noZkami /89, 122/, na nichZ jsou
pfipevnény uvedené prsty, pficemZ noZky /89/ na prvnim
nosi¢i  /70/ Jsou interdigitdlné umist&ny vzhledem

k umisténi noZek /122/ na druhém nosid&i /88/.

Za¥izeni podle naroku 9, vyznacdujici se tim, Z%e dale
obsahuje prostfedky /100, 136/ uvolniteln& piipeviujici

uvedené prsty ke svym nosid&im,

Zatizeni podle néaroku 13, vyznaéujici se tim, Ze dale
obsahuje prostfedky /140 aZ 144/, kterymi jsou prsty
/124/ uvedené druhé skupiny pfipevnény ke druhému nosidi
/88/ a pruind tlaZeny smdrem k pfidruZenym prstim /91/
prvni skupiny tak, aby do3lo k pfizplsobeni rozmé&rovym

odchylkém mezi jednotlivymi vyrobky ze skla.

Zarizeni podle né&roku 14, vyznacujici se tim, Ze uvedené
prostiedky pro pfipevné&ni prsta obsahuji objimku /134/

otoCné upeviiujici kaZdy prst uvedené druhé skupiny
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k druhému nosi¢i a vinutou pruzinu /144/ pruznd spojenou
s kaZdou objimkou pro tladeni prstt druhé skupiny proti

prstim prvni skupiny.

Zatizeni podle naroku 1, vyznadujici se tim, zZe uvedené
prsty jsou opatfeny daldimi pruZnymi prostfedky /104,
132/ pro styk s protilehlymi povrchovymi &a&stmi vyrobki
Ze skla.

Zarizeni podle narocku 16, vyznacujici se tim, %e pruiny
prostfedek /104, 132/ obsahuje vrstvu pru?ného materialu
na povrchové oblasti prstu, ktera pfichadzi do styku

S vyrobky ze skla.

Zarizeni podle naroku 1, vyznadujici se tim, ze dile
obsahuje hnaci valec /174/ pro styk s vyrobkem ze skla a
otadCeni timto vyrobkem v alesponn jednom ze stanovist,
podpérné prosttedky /46, 47/ pro sklen&né vyrobky
vV uvedeném alespofl jednom stanovisti pPro podpirani
vyrobku ze skla béhenm jeho otaceni, a dvojici thlové
oddélenych opérnych vaAlchd /48/, které jsou p¥ilehlé
k uvedenym podpé&rnym prostfedkiim, pro udrZovani vyrobku

v Jjeho poloze b&hem jeho ota&eni hnacim valcem /174/,

Zarizeni podle naroku 18, vyznacujici se tim, Ze dale
obsahuje prostfedky /42, 44/ pPro nastaveni polohy kaZdé

dvojice opérnych vé&lct /48/ vzhledem k uvedenym nosidéfim.

Zatizeni podle né&roku 18, vyznadujici se tim, Ze dale
obsahuje prostfedky /50, 52/ Pro nastaveni vzajemné

polohy opérnych valct /48/ kazdé dvoijice.
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Zatizeni podle naroku 20, vyznacujici se tim, %e opérné
valce /48/ jsou upevnény na pfisludnych prvnich kluznych
opérach /50/ a uvedené nastavovaci prostfedky obsahuji
prostiedky /52/ pro nastaveni kluznych opér vzajemn&
smérem k sob& a od sebe k pFizpisobéni zm&nam priméri

vyrobkl ze skla.

Zafizeni podle naroku 21, vyznadujici se tim, Ze dile
obsahuje druhou op&ru /44/, %k ni% Jsou uchyceny prvni
opéry /50/, pro nastaveni radi&lni polohy prvnich opér

/50/ vzhledem k uvedené spoleCné ose.

Za¥izeni podle né&roku 18, vyznadujici se tim, Ze dale
obsahuje  rotaé&ni elektricky motor /168/ spojeny

S8 uvedenym hnacim valcem.

Zatfizeni podle naroku 23, vyznacujici se tim, Ze rotacénit

elektricky motor /168/ zahrnuje servomotor.

Zafizeni podle naroku 23, vyznacujici se tim, Ze dile
obsahuje prostfedky pro naklanéni hnaciho vilce do
polohy, pfi niZ je ve styku s vyrobkem ze skla, a z této

polohy.

Zatizeni podle naroku 25, vyznacujici se tim, ie
prostfedky pro naklén&ni hnaciho valce obsahuji pevnou
konzolu /154/ nesouci uvedeny rotaéni elektricky motor,
otoCnou konzolu /158/ nesouci uvedeny hnaci valec, a

ohebnou spojku /170/ spojujici hnaci vilec s uvedenym

motorem,
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Zafizeni podle naroku 26, vyznadujici se tim, Ze
prostfedky pro nakldn&ni hnaciho valce dale obsahuji
bohanéci zarizeni /162/ nesené uvedenou pevnou konzolou a

cperativné spojenou s uvedenou otodnou konzolou.

Zatizeni podle naroku 27, wvyznadujici se tim, 2Ze
prost¥fedky pro nakldnéni hnaciho valce dale obsahuji
vinutou pruZinu /167/ uchycenou mezi pevnou a otocnou

konzolou ve sméru rovnob&%ném s pohanécim zafizenim
/162/.

Zafizeni podle nadroku 27, vyznadujici se tim, ze
prostfedky pro nakldnéni hnaciho vélce dale obsahuji
prostfedky pro proménlivé aktivovani uvedeného pohdnéciho
zafizeni k fizeni sily kontaktu mezi hnacim valcem a

kontejnerem.

Zarizeni podle naroku 27, vyznadujici se tim, ze
prostfedky pro naklanéni hnaciho valce obsahuji senzor
/210/ pro indikaci, zda se hnaci vadlec naklani do polohy
pro kontakt s vyrobkem ze skla nebo se odklini z této

polohy.

Zatizeni podle nédroku 25, vyznadujici se tim, ze obsahuje
dvojici podp&€rnych prost¥fedkd /46, 47/ u pfilehlych
stanovist  zafizeni, dvojici hnacich valch /174/,
ptidruZené motory /168/ a prostfedky pro naklan&ni t&chto
hnacich vAalci a motord spojenym pohybem do kontaktu
S vyrobky ze skla a odklédnéni z tohoto kontaktu

v pfilehlych stanovistich.
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Zatizeni podle naroku 18, vyznadujici se tim, ize uvedeny
podpérny prostiedek pro vyrobky ze skla obsahuje valec

/47/ pro podpirani vyrobku ze skla b&hem otadeni kolem

jeho osy.

Zafizeni podle naroku 18, vyznadujici se tim, Ze dale
obsahuje zakladnu /36/, X% niZ jsou PEipevnény podpérné
prostfedky /46, 47/ a nosi&e /70, 88/, ram /54/, k némuz
jsou upevné&ny hnaci valec /174/ a nosicde /70, 88/, a
prostfedky /56, 58/ pro vertikalni pohyb ramu /54/
vzhledem k zakladn& /36/.

Zafizeni podle néroku 1, vyznacdujici se tim, Ze obsahuje
obvodovou skupinu uvedenych stanovigt rozmisténych pod

stejnymi Uhlovymi pfirtstky kolem uvedené spoleéné osy.

Za¥izeni podle naroku 34, vyznacdujici se tim, Ze dile
obsahuje pri jednom ze stanovist pEivddéci linearni
dopravnik /34/, pri&em? uvedené prostfedky pro otéaceni
jsou uzpisobeny pro transport vyrobkll ze skla postupné
z pfivadéciho dopravniku uvedenymi stanovisti
k odvadécimu dopravniku /35/ umisténému u jiného

stanoviité,

Zatizeni podle naroku 34, vyznadujici se tim, Ze dale
obsahuje snima& /200 nebo 202/ operativné spojeny
$ Jednim z nosi&d pro sledovani polohy nosice p#i jeho

otageni kolem osy.

Zarizeni podle nadroku 36, vyznadujici se tim, Ze obsahuje

prvni snima¢ /200/ a druhy snima& /202/ operativné
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spojené s uvedenym jednim nosicem, pricems prvni snima&
/200/ je spojen s timto nosicdem Pro sledovani p¥irtstkové
polohy noside p#i jeho otaceni kolem ©sy a druhy snimac
/202/ je spojen s timto nosilem pro sledovani celych

otalek nosiCe p¥i jeho otadeni kolem osy.

Zpusob vedeni vyrobki /32/ ze skla sledem stanoviit,

vyznadujici se tim, ze obsahuje kroky:

a) poskytnuti prvni a druhé obvodové skupiny st¥idave
proti sobé& umisté&nych uchopovacich prsti /91, 124/,

b) posunuti alespon jedné z uvedenych skupin smdrem ke
druhé k souéasnému uchopeni vyrobkd ze skla ve

stanovistich,

¢) otaceni uvedené prvni a druhé skupiny souasné kolem
spoleCné osy k posouvan{ vyrobkll ze skla uchopenych

v kroku b) mezi stanicemi, a dale

d) oddaleni alespol jedné =z uvedenych skupin od druhé
k soudasnému uvolnéni vyrobkl ze skla ve

stanovidtich.

Zpusob podle naroku 38, vyznadujici se tim, ze stanovisté
jsou umist&na ve stejnych dhlovych pZirtistcich kolem
uvedené spole&né osy a kroky b), c¢) a d) se postupné

opakuji pro postupné vedeni vyrobkll ze skla stanovi#ti.

Zplsob podle n&roku 39, vyznadujici se tim, ze uvedeny
krck a) obsahuje poskytnuti prstd /91, 124/ ve stfidavych
obvodovych skupinich kolem uvedené spoleé&né 0sy, krok b)
obsahuje otadeni obou skupin souasné smérem k sobé, a

krok d) obsahuje otadeni skupin soucasné smérem od sebe.




2728 .

41. Zplisob podle n&roku 40, vyznadujici se tim, Ze obsahuje

42,

dalsi krok e) kontroly postupn& kaZdého vyrobku ze skla

vV alespofi jednom z uvedenych stanoviit.

Zpusob kontroly kontejnerli /32/, vyznadujici se tim, ze

obsahuje kroky:

a) vedeni kontejnerlt v usecich kolem centralni osy
obvodové uspofddanou skupinou kontrolnich stanovist
mezi  pfivadécim dopravnikem /34/ a  odvadécim

dopravnikem /35/, a

b) kontroly kontejnert v kontrolnich stanovistich
zaméfené na vSechny fyzické parametry kontejnert,

které ovliviiuji jejich komer&ni p¥ijatelnost.
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