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(57) Kivonat

A talalmany berendezés a mozgasok vezérléséhez
livegipari kemence-berakdszerkezetnél (24), amelynek
egy betoltélapja (30) van és elektromos miikédtetSegy-
ségei (32, 34, 36) vannak a betéltélapnak (30) az tveg-
aru egy keresztirany( szallitészalagrol (22) egy atado-
lapon (40) keresztil a kemenceszalagra (42) torténd
berakasahoz sziikséges toltési, oldalléptetési és eme-

42—

lési iranytengely mentén, egymastdl fiiggetlenil vég-
zett mozgasanak vezériéséhez, amelyet az jellemez,
hogy az Givegarunak, a keresztiranya szallitészalagnak
(22), az ataddlapnak (40), a lagyitékemencének (26)
és a betoltélapnak (30) a fizikai jellemz&ire vonatkozd
vezérlbparaméterek miveletiranyitasi bevitelére szol-
galé eszkdzbdl, a vezérlGparamétereket mind a harom
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iranytengelyhez id6adatokra vonatkoztatott mozgas-
adatok adatkészletébdl alld mozgasvezérlé program-
ma automatikusan atir6 elektronikus eszkézbdél és egy,
az elektromos miikodtetdegységekhez (32, 34, 36)
csatlakoztatott, a betdltélapnak (30) a harom iranyten-
gely mentén végzett mozgasat az idéadatokra vonat-
koztatott mozgésadatok jarulékos készletének fliggveé-
nyeként vezérlé meghajtdegységbdl (38) all.

A talalmany targya tovabba eljards a kemence-be-
rakoszerkezet (24) betdlt6lapja (30) mozgasanak a ve-
zérléséhez az Uvegarunak a keresztiranyu szallitésza-
lagrol (22) az ataddlapon (40) at a kemenceszalagra
(42) atjuttatasahoz, amelynek soran
a) betdltdlapot (30) elektromos mikddtetbegységek-

hez (32, 34, 36) kapcsoljak, és a betoltélap (30)

mozgasat toltési, oldalléptetési és emelési iranyten-

gely mentén egymastél fliggetlentl vezérlik,

b) meghatarozzak az iivegaru, a keresztiranyu szalli-
tészalag (22), az ataddlap (30), a lagyitdkemence
(26) és a betdltdlap (30) fizikai jellemzdire vonatko-
z6 vezérléparamétereket,

¢) automatikusan elektronikusan atirjak mindharom
iranytengelyre vonatkozéan a vezérl6paramétere-
ket mozgasvezérlé programokka, ahol mindegyik
mozgasvezérié program a mozgasadatokat az idé
fuggvényében tartalmazo elektronikus adatkészlet,

d) automatikusan elektronikusan koordinaljak egy-
massal a mozgasadatokat oly médon, hogy leg-
alabb néhany mozgasvezérlé adat egy masik moz-
gasvezérl6 adattal egybeessen, végiil

e) a mozgast a betdltélapnal (30) az elektromos mi-
kodtetGegységeken (32, 34, 36) keresztiil a harom
iranytengely mentén az id6adatokra vonatkoztatott
mozgasadatok fliggvényeként vezérelik.

A talalmany targya berendezés mozgasok vezérlésére
Uvegipari kemence berakédszerkezeténél, valamint elja-
ras a berakoszerkezet betdltélapja mozgasanak a ve-
zériésére. A talalmany lényegében a kemence-berako-
szerkezet mozgasvezérld programjanak elkészitésére
vonatkozik 6nallé formazdhelyeket tartalmazé uveg-
aru-formazo rendszerhez 6nallé formazdhelyeket (IS)
tartalmazo géppel, a tovabbiakban IS géppel felépitett
tivegaru-formazoé rendszerre vonatkozik, még ponto-
sabban olyan eljarasra és berendezésre, amely az
ilyen rendszerek kemence-berakoszerkezete mozgas-
vezeérld programjanak elkészitésére.

Az oblosiivegek gyartasanak teriiletén jelenleg az
ugynevezett 6nallé formazdhelyeket tartalmazé vagy
IS gép az uralkod6. Az ilyen gépek tobb 6nallé vagy
egyedi formazohelyet tartalmaznak, amelyek mind ren-
delkeznek a sokféle miveleti szerkezettel az ireges
obloslivegek formazasahoz az olvadt lveg egy vagy
tobb toltetébél vagy cseppjébdl és az dbldsiivegek to-
vabbitasahoz a gép egymas utan kovetkezd szaka-
szain keresztiil. Az IS géppel felépitett rendszerben al-
taldban van egy olvadtiiveg-forras egy tiis adagold-
szerkezettel az olvadt liveg aramlasanak szabalyoza-
sahoz, egy cseppvagé szerkezet az aramlé olvadt
Giveg egyedi ivegcseppekké vagasahoz, és cseppel-
oszté szerkezet az egyedi Uvegcseppeknek az 6nalld
formazohelyek kozotti elosztasahoz. A gép minden for-
mazdéhelye el van latva egy vagy tébb elbalakité forma-
val, amelyben az {ivegcsepp kezdeti formazasa torté-
nik egy favé- vagy sajtolomiiveletben, tovabba egy
vagy tobb atforditokarral az el6formazott el6gyart-
manynak egy fuvéformaba tovabbitasahoz, amelyben
az Oblésliveg kész alakra van fajva, tovabba fogokkal a
készre formazott 6bloslivegek kirakasahoz egy terel6-
lemezre, véglil egy kisdoprészerkezettel a készre forma-
zott 6bldslivegek egy keresztiranyl szallitoszalagra to-
vabbitasahoz. A keresztiranyu szallitdszalag az IS gép
Osszes formazdhelyébdl kikerlilé oblésiiveget fogadia,
és az Obloslivegeket egy kemence-berakoszerkezet-
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hez széllitia egy lagyitokemencébe torténé tovabbitas
céljabol. Minden egyes formazdhely el van latva még
miikodtetdszerkezetekkel a formafelek 6sszezarasa-

tdsahoz, a hiitélevegs szabalyozasahoz stb.-hez. Az
US 4.362 544 szam( szabadalmi leiras mind a ,fivo és
favé” mind a ,sajtolé és favd” lvegaru-formald eljaras
teriiletére vonatkozé megoldasokat ismertet, és ismer-
tet egy elektropneumatikus 6nalld formazohelyeket (IS)
tartalmazd IS gépet is, amely mindkét eljarashoz hasz-
nélhato.

A IS géppel felépitett rendszer kiilonb6z6 milkodte-
tGszerkezetei eredetileg egy géptengellyel, a tengely al-
tal forgathatéan hordozott sokféle 6nallé bitykokkel, a
biitykbkkel miikodtetett, a kiilonb6zé mikodtetdszerke-
zetekhez, nyomas alatt, szelektiv médon levegét ada-
gold pneumatikus szelepekkel vannak miikddtetve és
szinkronizalva egymassal. A jelenlegi szakmai iranyzat
a tengelyeknek, mechanikus biitykbknek és pneumati-
kus mikodtetSknek elektromos mikodtetdkkel térténd
helyettesitésének iranyaba mutat, amelyek a meghaijto-
egységek altal mikodtetett ugynevezett ,elektronikus
bitykokkel” vannak mikodtetve. Ezek az elektronikus
bitykok veszik fel a mozgd profilinformacidk alakjat a
kilonb6zd mikddtetdszerkezetekhez, és egy elektroni-
kus meméridban vannak tarolva, és az elektromos mi-
kodtetészerkezetek részére egy elektronikus vezeérlé
aramkorrel szelektiven visszakeresheték. Igy az olyan
mozgasok, mint az livegcsepp formazasa és kiadagoia-
sa, az el6formazott elégyartmany és az oblosuveg
mozgatasa, a fuvéformak nyitasa és zarasa, a beémlé-
csatornak, tereldk, és favofejek ki-be mozgatasa, a ki-
soprészerkezetek és a kemence-berakédszerkezet moz-
gatasa, elektronikusan vannak végrehajtva egy elektro-
nikus memdriaegységben digitalisan tarolt mozgasve-
zérl6 program alapjan, azokkal a mozgasokkal a kiilén-
b6z6 gépi szakaszoknal, amelyek egy normalérajeilel
és reset jellel vannak egymassal szinkronizalva. Lasd
az US—4.762.544 szamu szabadalmi leirast.
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Az IS géppel felépitett Uvegaru-formazé rendsze-
reknél, amelyek gépi tengelyeken lévé mechanikus mi-
kodtetdbiitykoket alkalmaznak, a kiildnb$z6 mikodte-
tészerkezetek ciklusidejének és mozgasprogramjanak
beallitasahoz az egyedi biitykdk beallitdsa vagy cseréje
szUkséges. A rendszerekben, amelyek elektronikus
biitykdket alkalmaznak, gyakran még mindig sziikség
van a gép vagy gépszakasz ledllitasara, a mozgasve-
zérlé program elektronikusan cseréjére, és azutan a
gép (jrainditasara. Példaul az US—4.548.637 szamu
szabadalmi leirasban leirt ilyen tipusu vezérlésnél jel-
lemzéen szilkség van a mozgasvezérlé programada-
toknak elBallitasara és egy elektronikus ROM-memé-
riaegységben torténd tarolasara, gyakran helyileg tavol
az livegarugyartd berendezéstdl, és a gyartasi rend-
szer leallitasara, lehetévé téve a memoérianak az instal-
lalasat a vezéridelektronikaban.

A DbejelentSk korilbelil az 1980-as évek koze-
pétdl alkalmaztak egy olyan rendszert, amely az
US-4.290.517 szdmu szabadalmi leirasban van ismer-
tetve, és butykdkkel milkddtetett kemence-berakészer-
kezet miikddtetObitykeinek elektronikus tervezéséhez
van kialakitva. Ennél a szamitégéppel miikodtetett
rendszernél az operatornak egy bizonyos szamu ve-
zérléprogramot és gépi paramétert kell bevinnie azt ko-
vetéen, hogy a mozgasvezérlé program a betdltSlap
toltési és oldalléptetési iranytengelyehez a szamitdgép
memdria egységében eldzdleg betarolt egyenletekbd!
automatikusan eld lett allitva. A rendszer képes volt a
szamitott vezérléprogramok (pozicié, sebesség
és/vagy gyorsulas) kijelzésére az operatori megfigye-
léshez és ellendrzéséhez, és/vagy az ilyen mozgasve-
zérl6 programok kinyomtatasara egy szalagos Onird
rendszerben. A rendszer az operator szamara egy
olyan a képerny6n megjelenitett, a betdltélap mozga-
sanak a keresztiranyd szallitészalagon lévé Oblosiive-
gekhez viszonyitott mozgasat szimulalé grafikus képet
hoz létre, amelybdl az operator ellendrizheti a betdlts-
lap mozgasat, és felismerheti a lehetséges iUtkdzése-
ket a betoltélap és a keresztiranyd szallitészalagon
lévé Oblosiivegek kozdtt. Amikor az elGirt, alapjelnek
tekinthet§ toitési és oldalléptetési mozgas érzékelése
és ellenérzése utan a rendszer a numerikusan vezérelt
szalagot elkészitette, ezek segitségével a kemen-
ce-berakoszerkezetnél elbirt toltési iranyu és oldallép-
tetési iranyl mozgas eléréséhez a mechanikus bltyko-
ket hagyomanyos CNC-eljaras alkalmazasaval lehetett
eléallitani.

Habar az el6bb ismertetett rendszer szamos prob-
lémat vetett fel és oldott meg, amelyek egyitt jartak a
mechanikus bltykok kézi tervezésével, és azonnal
megoldodtak az elektronikus biitydk hasonld tervezé-
sében, maradtak még tovabbi fejlesztenivaldk. Példaul
a technika allasa szerinti rendszer a toltési és oldallép-
tetési iranytengely mentén szamos variaciohoz alkal-
massa lett téve, de nem lett alkalmassa téve az elekt-
ronikus tervezéshez a betoltélap emelési irdnytengelye
mentén. Tovabba a kemence-berakészerkezetben a
mechanikus kapcsolat a t6ltési és oldalléptetési irany-
tengely k6zott olyan volt, ami csdkkenti a programter-
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vezés flexibilitdsat az ezen két iranytengely menti moz-
gas fuggetlensége hianyanak készénhetéen. Azaz, a
toltési és oldalléptetési iranytengelynél kdvetelmény
volt egy meghatarozott viszony, amely nem volt képes
Osszeegyeztetni az ezen iranytengelyek kdzétti fugget-
len mozgast. A kemence-berakdszerkezetnek az tiveg-
aruhoz viszonyitott sebessége a betiitdlap és az {iveg-
aru kozotti érintkezés pillanataban nem volt szabalyoz-
haté. A betoltdlap eléremeneti és visszatéré lokete fe-
le-fele aranyban volt megosztva, tovabb csokkentve a
mozgastervek flexibilitasat. Raadasul a visszatérd
mozgas mindig az inverze volt a haladé mozgasnak,
ezzel még tovabb csdkkentve a tervezési flexibilitast.

Az US5092449 szamu szabadalmi leiras olyan be-
rendezést ismertet, amely Uvegaru tovabbitasara van
kiképezve egy elsd szallitoszalagrol egy masodik szal-
litdszalagra, amely utébbi az elsére merdlegesen he-
lyezkedik el. A berendezést elsésorban kemence-bera-
készerkezeteknél alkalmazzak, amelynek betdlt6lapja
és elektromos mikodtetéegységei vannak a berakas-
hoz és a toltési, oldalléptetési és emelési iranytengely
mentén valé mozgatashoz. Maga a berendezés tartal-
maz még egy, a berakasi paraméterek bevitelére kiké-
pezett eszkozt, és tartalmaz egy elekironikus eszkdzt
is a paraméterek mozgasvezérlé programma valé at-
irasara. A berendezés ezenkivil még tartalmaz meg-
hajtéegységet, amely a betdltdlapot a harom iranyten-
gely mentén mozgaté mikddtetéegységeket vezerli.

Ennél a megoldasnal a miikédtetének kézzel kell
létrehoznia vagy felépitenie a mozgasvezérlé progra-
mot. Mas szavakkal, a miikddtetének meg kell értenie,
és latnia kell, hogy az egyes mozgasok hogyan viszo-
nyulnak egymashoz, és ezt kdvetden kell megkisérel-
nie a mozgasprofilok koordinalasat egymashoz képest,
amennyiben ilyen koordinalasra szilkség van. Részle-
tesen ismertetve van az az eljaras, amely a profil kézi
felépitésére vonatkozik, valamint az, hogy a betolts-
elem vagy berakodéelem fizikai paramétereit hogyan
viszi be az operator. Ezek a paraméterek azonban nin-
csenek tovabb feldolgozva automatikusan és elektroni-
kusan megfelel6 mozgasvezérld programok létrehoza-
sara. A berakoszerkezet beallitasi paramétereit arra
hasznaljak, hogy pontos képi abrazolast biztositsanak
egy képemydn annak érdekében, hogy a berakdszer-
kezet mozgasat szimulaljak. Mas szavakkal kifejezve,
a betdltSlap vagy berakoszerkezet fizikai paraméterei
nem arra szolgainak, hogy automatikusan elektroniku-
san mozgasvezérld programokat hozzanak létre.

A talalmanyunk szerinti megoldas célja egy olyan
tovabbfejlesztett megoldas, ahol a vezériGparamétere-
ket, amelyek az lvegarura, a keresztiranyu szallitésza-
lagra, a berako- és betoltélapra vonatkoznak, egy ope-
rator t6lti be a berendezésbe, és a berendezés ezeket
a paramétereket automatikusan elektronikus uton ala-
kitja at a kemence berakoszerkezetének harom iranya
mentén mozgasvezérld programma gy, hogy mind-
egyik mozgasvezérld program mozgéasvezérld adatok-
kal tarsitott id6adatokat tartalmazé adatkészletet tartal-
maz. Az ezt az atalakitast elvégzé programot létrehozo
eljaras is része a taldlmanynak. A mozgasvezérld prog-
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ramok automatikusan vannak koordinalva a beraké-
szerkezetnek nemcsak a fizikai paramétereivel, hanem
egymassal is.

A taldimany targya altalanossagban tehat egy be-
rendezés és a berendezést m{ikddtetd eljaras, amely
lehetéveé teszi az Gvegaru-formazé rendszer kemen-
ce-berakodszerkezetében 1évd betdltélap mozgasvezér-
16 programjanak a szelektiv tervezését és/vagy mado-
sitasat, és amely nagyobb tervezési rugalmassagot
biztosit, mint a fent leirt eddigi rendszereknek. A talal-
many tehat berendezés és eljaras kemence-beraké-
szerkezet mozgasvezérld programjahoz, amely egy
adott gyartasi kérnyezetben azonnal és minimalis m{-
veletiranyitasi gyakorlattal valésithaté meg. Még pon-
tosabban a taldlmany targya pontosabban olyan elja-
ras és berendezés, amelynél a mozgasvezérlé prog-
ramadatok kénnyen cserélhetdk, tovabba a vezérl6-
program-mddositasok filiggetlenitett (off-line) modon
készithetdk a rendszer mikddése kdzben. Maga a be-
rendezés és az eljaras a felhasznal6 részérdl jol kezel-
hetd és kdnnyen alkalmazhaté a kemence-berakdszer-
kezet mozgasvezérl6é programjai kényvtaranak megal-
kotasahoz és tarolasahoz, amelyeket a miveletiranyité
a késbbbi hasznalathoz kivalaszthat. A talalmany sze-
rinti megoldas j6! alkalmazhatd az IS géppel ellatott
rendszer kemence-berakdszerkezetéhez, amely lehe-
tévé teszi az lizemi szakemberek szamara, hogy a
mozgasvezeérld programok kivalasztasaval és/vagy
médositasaval az ébldsiiveg-tovabbitasi feltételek egy
adott készleténél a kemence-berakoszerkezet optima-
lis miikodése legyen elérhetd, és amely olyan vezérls-
program-kivalasztast és/vagy modositast tesz lehetévé
egy kozblilsd bazison, amelyben szelektiven eldallitha-
to és tarolhatd tobb, szabvanyos vezérléprogram, és
amelyek Windows-bazisi miveleti rendszer alkalma-
zasaval miikddnek.

A talalmany tehat berendezés mozgdasok vezérlésé-
hez livegipari kemence-berakdszerkezetnél, amelynek
egy betoltdlapja van és elektromos miikddtetéegységei
vannak a betolt6lapnak az livegaru egy keresztiranyu
szallitdszalagrol egy ataddlapon keresztil a kemence-
szalagra torténd berakasahoz sziikséges toltesi, oldal-
léptetési és emelési iranytengely mentén, egymastol
flggetlendl végzett mozgasanak vezérléséhez.

A berendezés lényege, hogy az livegarunak, a ke-
resztirany( szallitészalagnak, az atadolapnak, a lagyi-
tokemencének és a betdltélapnak a fizikai jellemzdire
vonatkozé vezérl6paraméterek miveletiranyitasi bevi-
telére szolgald eszkdzb6l, a vezéribparamétereket
mind a harom iranytengelyhez idéadatokra vonatkozta-
tott mozgasadatok adatkészletébdl all6 mozgasvezérld
programma automatikusan atird elektronikus eszkdz-
b6l és egy, az elektromos mikodtetegysegekhez
csatlakoztatott, a betdlt6lapnak a harom iranytengely
mentén végzett mozgasat az idéadatokra vonatkozta-
tott mozgasadatok készietének fliggvényeként vezérlé
meghajtdegységbdl all.

A vezérl6paraméterek operatori bevitele a talal-
many egy elényds kiviteli alakjanal a vezériparaméte-
rek és jarulékos paraméterek numerikus értékeit tartal-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

mazo, képernyén megjelenitett tablazat segitségével
térténik és olyan eszkdzdkkel, mint a kurzormozgaté
eger és a billentylizet a numerikus értékek szelektiv
megvaltoztatasdhoz a miiveletiranyitas vezérlése sze-
rint. A vezérl6program adatkészletei szelektiven meg-
jelenithet6k az id6 flggvényében felvett diagramok
alakjaban is.

A talalmany egy elényds kiviteli alakjanal egyenle-
tek vannak el6re betarolva a vezérlGpultban a vezérlé-
paramétereknek automatikus atirdsahoz gyorsulas-,
sebesség- és poziciovezérlé program-adatkészletekke,
amelyek kozul barmelyik vagy tébb alkalmazhaté a be-
toltélap mozgasanak vezérléséhez a miiveletiranyitas
gyorsulas-, sebesség- és pozicidvezérld modjaban
vagy ezek kombinaciojaban. A gyorsulas-, sebesség-
és pozicidvezérlé programok kdzil barmelyik a moz-
gas harom iranytengelye kézil barmelyik mentén sze-
lektiven megjelenithetd az operator részére megfigye-
lésre és ellendrzésre. Mindazonaltal a programdiagram
nem valtoztathatd meg kdzvetieniil, hanem csak a ve-
zérl6paraméterek megvaltoztatasaval. A vezérlépult el
van latva tovabba egy grafikus megjelenitéeszkdzzel,
amely a betoltérud és a keresztiranyu szallitészalagon
lévd lvegaru kozotti tavolsagot mutatja meg az opera-
tori megfigyeléséhez barmilyen iitk6zésnek, amely eld-
fordulhat. A talalmany egyik elényos kiviteli alakjanal a
grafikus és/vagy tablazatos megjelenités és a mivelet-
iranyitasi vezérlés eszkdzei egy Windows-bazisu grafi-
kus felhasznaldi interfészen vannak kivitelezve, ame-
lyet az operator kdnnyen megtanulhat és kezelhet.

Elényds tehat a berendezés, ha a téltési iranyten-
gelyhez tartozd vezériGparaméterek egy olyan csoport-
bdl vannak kivalasztva, amelybe a betdltélap visszahu-
zasi tavolsaga a keresztiranyu szallitdszalagon [évd
Uvegarutol, az Obldsiiveg atmérdje, a keresztiranyd szal-
litdszalagon 1évé (ivegaru és az ataddlap kozotti tavol-
sag, a ratolasi tavolsag, a teljes téltési iranyu I6ket, a be-
toltblap érintési sebessége maximalis ciklussebesség-
nél, az érintesi sebességgel megtett toltési iranya tavol-
sag és a toltési irdnyd lassulasi tavolsag tartozik.

Célszerli, ha az oldalléptetési iranyd vezérlGpara-
méterek egy olyan csoportbél vannak kivalasztva,
amelybe a teljes oldalléptetési I6ket, az oldalléptetés
léptetési Iokete, az oldalléptetési tavolsag a keresztira-
nyl szallitdszalag sebességének a felvételéig, a ke-
resztiranyt szallitdszalag sebességével Osszetartozo
szazalékarany, az oldalléptetési tavolsag az érintke-
zéstdl a lelassulasig, a lagyitdkemence szélessége és
a keresztiranyl szallitészalagon 1évé oblésiivegek ké-
zéppontja kozotti tavolsag tartozik, illetve, ha az emelé-
si iranya vezérl6paraméterek egy olyan csoportbdl
vannak kivalasztva, amelybe az emelési magassag, az
emelési biztonsagi pufferzona és az emelésipuffer-leal-
Ias tartozik.

A vezérldparaméterek kozé tartoznak a ciklus-
idé-beallité paraméterek, amelyek a maximalis betolté-
si ciklussebességbdl, a megkivant betoltési ciklusse-
bességbd! és a teljes ciklusidének a visszatérési loket-
re kiosztott szazalékaranyabdl allé csoportbdl vannak
kivalasztva.
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A vezérlbparaméterek kbzé tartoznak olyan vegyes
paraméterek is, amelyeket a betdltélap rajzszamabal
és a mozgasvezérld program készletnevébdl all6é cso-
portbol valasztunk ki.

A berendezés egyik célszer( kiviteli alakjanal a ve-
zérlbparaméterek kézé tartoznak azok a gépi paramé-
terek, amelyek a kemenceszalagon 1év6 {ivegaruk ko-
zéppontja kdzotti tavolsagbdl, a keresztiranyu szallité-
szalag szélességébdl és az atadélap hosszabdl allé
csoportbdl vannak kivalasztva.

A berendezésnek adott esetben a mozgasvezérld
program adatnak az idé fiiggvényében abrazolt szelek-
tiv megjelenitéséhez a mozgasvezérlé programadat-
készletekre, valamint a betéltélap és a keresztiranyu
szallitdszalagon lévé livegaru kozotti tavolsag grafikus
megjelenitéséhez a mozgasvezérl programadatkész-
letekre reagalé eszkéze van.

A taldlmany targya tovabba eljaras a kemence-be-
rakoszerkezet betdltdlapja mozgasanak a vezérlésé-
hez az iivegarunak a keresztiranyu szallitészalagrél az
atadolapon at a kemenceszalagra atjuttatasahoz.

Az eljaras lényege, hogy
a) a betéltdlapot elektromos miikddtetéegységekhez

kapcsoljuk, és a betdltélap mozgasat toltési, oldal-

Iéptetési és emelési iranytengely mentén egymas-

tol fiiggetlentil vezéreljik,
b) meghatarozzuk az Givegaru, a keresztirany( szalli-
tészalag, az atadolap, a lagyitékemence és a betdl-
télap fizikai jellemzdire vonatkozé vezériGparameé-
tereket,
¢) automatikusan elektronikusan atirjuk mindharom
iranytengelyre vonatkozdan a vezérl6paramé-
tereket mozgasvezérlé programokka, ahol mind-
egyik mozgasvezérid program a mozgasadatokat
az id6 fuggvényében tartalmazé elektronikus adat-
készlet,
d) automatikusan elektronikusan koordinaljuk egy-
méassal a mozgasadatokat oly mddon, hogy leg-
alabb néhany mozgasvezérlé adat egy masik moz-
gasvezérld adattal egybeessen, végll
e) a mozgast a betdltSlapnal az elektromos mlkodte-
téegységeken keresztill a harom iranytengely men-
tén az id6adatokra vonatkoztatott mozgasadatok
fuggvényeként vezéreljuk.
Elény0s az eljaras, ha a vezériGparaméterek és ja-
ruiékos paraméterek numerikus értékeinek egy tabla-
zatat egy operatorképernydn kijelezziik, és az operator
vezériése alatt a numerikus értékeket szelektiven val-
toztatjuk.
A talalmanyt a tovabbiakban példakénti kiviteli alak-
jai, valamint a m{veletek folyamatabrai segitségével
rajzok alapjan ismertetjiik részletesebben. Az
1. dbra egy 6nallé formazéhelyeket (IS) tartalmazé
Uvegaru-formazd berendezéssel képezett
rendszer funkcionalis blokkdiagramja,
amelyben a jelen talalmany elénydsen meg
van valdsitva, a

2. abra az 1. abra szerinti rendszerben az {ivegaru-
nak a keresztiranyu szallitdszalagrol az at-
addlapon keresztil a kemenceszalagra tor-
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ténd berakasara szolgalé kemence-berakd-
szerkezet vazlatos rajza, a

3. abra a 2. abran lathaté kemence-berakdszerke-
zet mikodtetéséhez kialakitott elektronikus
vezérl6berendezés egy funkciondlis blokk-
diagramja, a

4A—-4C. abra a kemence-berakdszerkezet betdlts-
lapjanak a taldlmany jelen elényds kiviteli
alakja szerinti gyorsulasvezérlé programjat
bemutat6 diagram, az
5. és 6. abra a megjelenitett tablazat a vezérléprog-
ramnak és a gépi paramétereknek a talal-
many jelen elényds kiviteli alakja szerinti
beallitasdhoz, a

7A-7C. dbra az 5-6. abran bemutatott paraméter-
adatoknak megfelel6, emelési iranytengely
menti gyorsulas-, sebesség- és pozicio-
programok diagramja, a

8A. és 8B. abra a betdltélap mozgasanak a talal-
many jelen elényds kiviteli alakja szerinti el-
len6rzéséhez kialakitott grafikus kép, végil a

9. abra az eltolasos kemence berakasi vazlatos

rajza.

Az 1. abran egy IS géppel felépitett 10 livegaru-for-
mazo rendszer lathaté egy (a gylijtétérbdl jovd) olvadt
Gveget tartalmazé 12 tartéllyal vagy kaddal, amelybdl
az olvadt Uveg egy 14 tlis adagoldszerkezettel egy
16 cseppvagd szerkezethez van taplalva. A 16 csepp-
vago szerkezet egyedi olvadt (ivegcseppeket valaszt
le, amelyeket egy 18 cseppeloszté szerkezet egy 20 IS
gépbe adagol. A 20 IS gép tdbb 20a, 20b...20n 6nalid
formazéhelyet (I1S) tartalmaz, amelyek az olvadt Giveg-
cseppeket egyedi livegarudarabokka formazzak. Min-
den 20a, 20b...20n 6nallé formazéhely egy kisopréallo-
masban végzédik, amelybdl az lvegarutemékek egy
kdzds 22 keresztiranyu szallitdszalagra vannak kiadva.
A 22 keresztiranyd szallitdszalag rendszerint egy vég-
telenitett hevederes szallitdszalag, amely az 6blosiive-
geket sorban egymas utdn egy 24 kemence-beraké-
szerkezethez szdllitja, amely adagonként egy 26 lagyi-
tokemencébe tolti azokat. Az &bldsiivegeket a 26 lagyi-
tékemence a gyartéciklus ugynevezett 28 hideg végé-
hez hordja, ahol az 6bldsiivegek kereskedelmi valtoza-
tok szerinti ellenbrzésére, valogatasara, cimkézésére,
csomagolasara kertiil sor és/vagy tarolasara a tovabbi
feldolgozashoz.

A 10 livegaru-formazé rendszer, amely az 1. abran
lathatd, sokféle mikodtetészerkezetet tartalmaz az
uvegen végrehajtandd miveletekhez, az liveg munka-
darabok mozgatdsahoz a miveleti Iépések sorozatan,
Iépésein keresztill, és az egyéb funkciok végrehajtasa-
hoz 10 Gvegaru-formazé rendszerben. Az ilyen m{ikod-
tetészerkezetek kdzé tartozik példaul a 14 tiis adagolo-
szerkezet, a 16 cseppvagd szerkezet, a 18 cseppel-
osztd szerkezet és a 24 kemence-berakdszerkezet.
Ezenkivil is még sokféle miikddtetdszerkezet van a
20 IS gép minden egyes 20a, 20b...20n 6nallé forma-
z6helyénél, mint példaul a formak nyitasat és zarasat
végzd szerkezetek, a csatornak, terel6k és fuvofejek ki-
felé és befelé mozgatasara szolgald szerkezetek, és az
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atforditokarok és kiszed6fogdk mozgatasara szolgald
szerkezetek, valamint a kis6préfejek mikodtetését
végz6 szerkezetek.

Az eddig leirt 20 IS géppel felépitett 10 livegaru-for-
mazé rendszer a hagyomanyos konstrukcio. A 12 tar-
taly és a 14 tis adagoloszerkezet példaul az
US-3.419.373 szamu szabadalmi leirasban lathato.
A taldimany egy jelenlegi elényds kiviteli alakjanal
a 14 tis adagolészerkezet olyan, amilyen az
US-08/597.760 szamu szabadalmi leirasban is le van
irva. A 16 cseppvago szerkezet olyan lehet, amilyen az
US-3.758.286 szaml vagy az US—4.499.806 szamu
szabadalmi leirasban vagy még elényosebben az
US-08/322.121 szamu szabadalmi bejelentésben (ik-
tatasi nap: 1994. 10. 13.) van bemutatva. A 18 cseppel-
osztd szerkezet példaul olyan lehet, mint az
US—4.529.431 szaml vagy az US-5.405.424 szamu
szabadalmi leirasban lathaté. Az US-4.362.544 és az
US-4.427.431 szamu szabadalmi leiras tipikus 20 1S
gépeket mutat be, mig az US-4.199.344 szamu, az
US-4.290.517 szamu, az US-4.793.465 szamu és az
US—4.923.363 szdmu szabadalmi leirasban hagyoma-
nyos 24 kemence-berakdszerkezet lathatd. Az
US—4.141.711 szamu, az US—4.145.204 szamu, az
US—4.338.116 szamu, az US—4.364.764 szamu, az
US-4.459.146 szamu és az US—4.762.544 szam( sza-
badalmi leiras kulonb6zé elrendezéseket mutat az
Uvegarugyartas elektronikus vezériéséhez IS gépet
tartalmazé rendszerben. A 20 IS gép miikddtetészer-
kezetei mozgdsainak a vezérléséhez kialakitott rend-
szer van példaul a fent emlitett US—-4.548.637 szamu
szabadalmi leirasban ismertetve. Az dsszes fent emli-
tett szabadaimi leiras és szabadalmi bejelentés a meg-
feleld hivatkozasokkal visszatekintés céljabdl van itt
megemlitve.

A 2. abran vazlatos abrazolasban lathaté egy
24 kemence-berakdszerkezet, amelynek egy 30 betdl-
t6lapja van. A 30 betoltélap dssze van kapcsolva egy
elsé 32 elektromos miikodtetéegységgel, amely a
30 betoltélap haladé és visszatéré mozgasat vezérli a
22 keresztiranyu szallitészalagon 1évé 6blosiivegek
mozgasi iranyara merdleges toltési iranytengely men-
tén. A 30 betdltlap hozza van kapcsolva egy masodik
34 elektromos miikddtetdegységhez is, amely a 30 be-
toltélap mozgasat az oldalléptetési iranytengely men-
tén vezérli, amely parhuzamos a 22 keresztiranyu szal-
litdszalagon lévé Oblosiivegek mozgasaval, és egy
harmadik 36 elektromos miikodtetdegységhez is a
30 betoltélap mozgasanak vezériéséhez egy, a 22 ke-
resztiranyl szallitdszalagra meréleges fliggbleges
emelési iranytengely mentén. lly médon, a 30 betdlIts-
lap mozgasa toltési, oldalléptetési és emelési iranyten-
gely mentén egymastdl fiiggetlenil van vezérelve a
megfeleld 32, 34 és 36 elektromos miikddtetéegység
segitségével. A 32, 34 és 36 elektromos mikddtets-
egység, amelyek példaul elektromos szervomotorokbdl
allhatnak, mind hozza van kétve egy tébb irdnytenge-
lyli szervovezérlé- 38 meghajtéegységhez. Lényegé-
ben, amikor a 22 keresztirany( szallitészalag behordja
az oblosiivegeket, a 30 betéltélap felgyorsul a 2. abran
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lathato kezdeti helyzetébdl a toltési és az oldalléptetési
iranytengely mentén a 32 és 34 elektromos miikodteté-
egység miikodtetésével, és megérinti a 22 keresztira-
nyd szallitdszalagon lévé 6blosiiveget, és ezeket egy
40 ataddlapon keresztll egy 26 lagyitokemence mozgd
42 kemenceszalagjara vagy kemencerostélyara tovab-
bitja. A 42 kemenceszalag az 6bldsiliveget behordja a
26 lagyitdkemencébe. Ezzel egyidejlileg a 30 betditéla-
pot a 36 elektromos miikodtetéegység felemeli, és a
32 és 34 elektromos miikédtetGegység visszahizza
ugy, hogy az elhalad a 22 keresztiranyd szallitészalag
altal szallitott Gjabb oblostivegek mogott és felett.

Ennek a visszatéré mozgasnak a végén a 30 betdl-
t6lap visszatér a 2. dbran bemutatott kezdeti helyzeté-
be, el6késziilve a miivelet kovetkezd lépésére.

A 3. abra a 20 IS gép miiveletiranyitasi rendszeré-
nek egy részét mutatja (lasd a fent hivatkozott
US-4.548.637 szamu szabadalmi leirast), amely kifeje-
zetten a 24 kemence-berakdszerkezet miikddtetésé-
hez van hozzarendelve. Egy 48 gyartasellendrzé sza-
mitdégép egy 50 Ethernet-rendszeren at hozza van kot-
ve a tobb iranytengely(i szervovezérlé- 38 meghajto-
egységhez és egy 64 vezériGpulthoz. A szervorend-
szer 38 meghajtéegysége a gepallapotjelzd impulzuso-
kat (M) és a h&fokimpulzusokat (DP) is fogadja a teljes
gyartérendszer 6sszes vezérelt szerkezete milkodésé-
nek szinkronizdldsa céljabdl. A 38 meghaijtéegység
mikroprocesszorra épulé vezérld aramkordket és me-
mériaegységeket tartalmaz a vezérléprogram és az
50 Etherneten érkezé (vagy hajlékony lemezen ma-
nualisan bevitt) egyéb vezérlSinforméaciok fogadasahoz
és taroldsdhoz, és a sokféle szerkezet, kozottik a 32,
34 és 36 elektromos mikodtetéegység miikddtetésé-
nek vezérléséhez. A 64 vezéribpult egy belsé memo-
riaegyseggel rendelkezd 66 szamitégépbdl, egy
68 képerny6bdl és egy beavatkozoegységbél, példaul
egy 70 egérbdl all. A 64 vezérlGpult példaul egy
IBM-kompatibilis személyi 66 szamitdgépet tartalmaz-
hat. Az egyéb funkcidk mellett a 64 vezérlGpult a
38 meghajtéegység kemenceberakd vezérléprogramja
szelektiv cseréjének megkénnyitését biztositja.
A 38 meghaijtéegység dssze van kdtve egy 72 szervo-
vezérl§ panellel is, amellyel az operator kivalaszthatja
a 24 kemence-berakoszerkezet egyes iranyaihoz hasz-
nalt mozgasvezérlé programokat, és az egyes moz-
gasvezérld programok kezdeti és befejezépontjait.
A 38 meghajtéegység tehat el van latva egy héfokim-
pulzusokat (DP) fogadé bemenettel és egy gépallapot-
jelzé impulzusokat (MI) fogad6 bemenette!.

A 24 kemence-berakdszerkezet (valamint a tobbi
miikbdtetdszerkezet) mozgdsvezérlé programjai el6-
nydsen egy, a memdriaegységben elére betarolt moz-
gasvezeérlé programok kdnyvtara formajaban alinak
rendelkezésre a 64 vezérlGpultban. Az elGre betarolt
mozgasvezeérld programok konyvtarat szelektiven mo-
dosithatja az operator a 64 vezérl6pulton keresztiil.
A 64 vezérlépult elére be van programozva (ahogy
részletesebben ki lesz fejtve) a mozgasvezérl progra-
mok elkészitéséhez a 24 kemence-berakoszerkezet-
hez, és lehetdvé teszi, hogy az operator megtervezzen
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és mddositson ilyen mozgasvezérlé programokat Ggy,
hogy a 30 betdltélap mozgasa optimalissa valjon, meg-
novelve az livegaruk 26 lagyitokemencébe beadagola-
sanak mértékét (1. és 2. abra). Miutan a mozgasvezér-
16 programok (pozicid, sebesség és/vagy gyorsulas)
megkivant készlete ki lett valasztva és at lett téltve a
38 meghajtéegységbe, ezt kovetben a 38 meghaijtd-
egység a 24 kemence-berakészerkezetnél a mozgast
a 48 gyartas ellendrz6 szamitogéptdi vagy a 64 vezér-
16pulttdl fliggetleniil vezérli (beavatkozas hidnyaban
természetesen). A 38 meghaijtéegységbe attoltott és
tarolt mozgasvezérié program a toredék idé6 novek-
ményben megadott id6adatelemekre vonatkoztatott
1024 pozicidblokkjaibél vagy tablazataibol allhat a
mozgas minden iranytengelyéhez, példaul a mivelet
poziciévezérlé modjahoz. Igy a gyorsuldsra, sebesség-
re és poziciora vonatkozé vezérléprogram-adatok au-
tomatikusan kerulnek kiszamitasra, és az adatblokkok
barmelyike vagy tobb ezek kdziil alkalmazhato vezérld
célokra a miveletiranyitas kilénb6zé mddjaiban. Az
id6adatelemekre vonatkoztatott mozgasadatok (pozi-
ciora, sebességre és/vagy gyorsulasra vonatkozé ada-
tok) a tényleges id6 téredékegységeiben lehetnek a ké-
sObbiekb6l megismerheté médon. Alternativ médon, a
mozgasvezérld programok idSalapja a gépfokok tore-
dék névekményében lehet a kemence-berakdszerke-
zet mikodtetésének az IS gép egyéb mikodtetészer-
kezeteihez viszonyitott szinkronizalasahoz.

A 38 meghajtéegységen beliil a program a gépi és
vezérldprogram vezérl6paramétereknek a mozgasve-
zérl6 program vezéribparaméter-adatokra atirdsahoz
elklldnitetten van tarolva a harom irdnytengelyhez (tol-
tés, oldallépés és emelés), és a mozgasi adatok kiilén
vannak kiszamitva minden el6remeneti I0kethez és
minden visszatérd Iokethez. Ez a program egyenletek
alkalmas készletén alapul, a mozgas vezérléséhez
minden iranytengely mentén a nyomatéksziikséglet és
Oblosiiveg-szallitas mérlegelésével. Ezek az egyenle-
tek elénydsen ugy vannak megalkotva, hogy a gyorsu-
lasra legyenek megoldhatok, ahogy az elsé diagramon
a 4A—4C. abrakon lathatd, ahol mindegyik FA toltési
gyorsulas, SA oldalléptetési gyorsulas és LA emelési
gyorsulasi vezérléprogramja egy-egy szakaszosan li-
nearis vezérléprogram. A sebességegyenletek mate-
matikailag a gyorsulasegyenletek integraiasaval, a po-
zicioegyenletek a sebességegyenletek integralasaval
vannak definidlva. Ahogy a 4A—4C. abrakon ugyan-
csak lathato, az FA toltési gyorsulas, az LA oldallépte-
tési gyorsulas és az LA emelési gyorsulas vezérlésé-
nek programjai tobb szakaszra vannak felosztva, ame-
lyek a pillanatnyi allapotokat reprezentaljdk az adott
idéperiddusban a kilénb6z6 iranytengelyeknél. Ezek-
nek a szakaszoknak a szama megegyezik egymassal,
ahogy késébb lathaté lesz.

A 4A. dbran bemutatott FA téltésigyorsulas-vezérld
program azt a tengelyt vezérli, amely a 30 betoitélapot
(2. 4bra) befelé és kifelé mozgatja a 26 lagyitdkemen-
cében. Ez a téltésiranyld mozgas hat, egymastdl eltérd
szakaszra van felosztva. Az elsé szakasz jelenleg
nincs felhasznalva. A masodik szakasz egy, a kezdet-
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t6l a ciklusnak addig az idépontjaig tarto idéperiddust
jelél, amelynél a 30 betditélap megérinti az 6bléslive-
get. Ennél a pontnal a 30 betdlitélap egy ellilsé oblos-
Uveg-érintési sebességgel mozog, és a 30 betdltblap a
téltési irAnytengely mentén egy akkora tavolsagot tett
meg, amely egyenl$é az Ggynevezett visszahlzasi ta-
volsaggal, amely a 22 keresztiranyu szallitdszalagon
lévd dbldstveg (2. abra) és a 30 betdltélap kozott van a
30 betdltélap kezdeti helyzetében. Ennél a szakasznal
egy 3x3x3 egyenletkészlet alkalmazhat6, amely lehe-
tévé teszi, hogy az operator meghatéarozza a kezdeti és
befejezé feltételeket az idére, gyorsulasra, sebességre
es pozicidra vonatkozéan. A 4A. dbra harmadik szaka-
sza a konstans téltési irAnyu sebesség idejét jeldli ki a
30 betdltdlapnak az obidsiiveggel torténd érintkezésé-
t6l. Ez alatt az id6 alatt a 30 betoltdlap folytatja a moz-
gast az 6blosiiveg-érintd sebességgel. A szakasz vég-
za meg. A negyedik szakasz az alland6 sebességi pe-
riodus végénél kezd6d6 és az Obldsilivegnek a 40 at-
addlapon (2. abra) keresztiili felgyorsuldsanak idejét
jeloli. Ennek a szakasznak a célja az 6blostveg fel-
gyorsitasa a 22 keresztiranyu szallitészalagon keresz-
til. A végs6 sebesség az egyenletekkel hatarozhato
meg. Az 6todik szakasz egy toltési iranyld mozgaslelas-
sulas-periodust jelol ki, amely addig tart, ameddig a
30 betdltblap befejezi a toltési iranyu elérehaladasi 16-
ketét, és a sebessége nullaval lesz egyenlé. Ezen a
ponton az dbldsiiveg eldre van tolva a 22 keresztiranyu
szdllitdszalagrél (2. abra) a 40 atadolapon keresztil a
42 kemenceszalagra. Ennél a szakasznal is egy
3x3x3 egyenletkészletet lehet alkalmazni. Ezek az
egyenletek lehetévé teszik az idére, gyorsulasra, se-
bességre és helyzetre vonatkoz6 kezdeti és befejezé
allapotok bevitelét. A 4A. abra hatodik szakasza alatt a
30 betdltdlap visszatért 16ketet hajt végre, elészor no-
vekvd negativ gyorsulassal, azutan pozitiv gyorsulasig
csokkenve a teljes ciklus végének T idejéig, amely id6-
pontnal a 30 betdltdlap visszatért a 2. abran bemutatott
kiindulé helyzetébe. Ennél a szakasznal el6nydsen
transzszimmetrikus egyenletek készletét iehet alkal-
mazni, amelyek lehetévé teszik a kezdeti és befejezési
id6 és pozicidértékek bedllitasat. A Iokésszer(i mozgas
hataroldsa a gép miikédésén alapulva van beallitva.
Az SA oldalléptetési gyorsulasvezérlé program a
22 keresztiranyu szallitészalaggal parhuzamos mozga-
si tengelyt vezérli, és hét, egymastol eltéré szakaszra
van felosztva, ahogy a 4B. abran lathato. Az elsé sza-
kasz az allasidé, amelynek a feladata az oidalléptetési
mozgas kezdetének a késleltetése. Az idGtartam a ma-
sodik fokozathoz sziikséges idén alapul. A masodik fo-
kozat az allasi id6 végétd! addig az idépontig tartd id6
periddust jeldl ki, amikor a 30 betéitélap a 22 kereszt-
irdnyu szallitdszalag sebességének egy elbirt szazalé-
kaval halad. A tarolt egyenletek lehet6vé teszik a se-
bességre és helyzetre vonatkoz6 kezdeti és befejezé
értékek bedllitasat. Az id6tartam ezeknek a paraméte-
reknek, valamint a 10késszer(i gyorsulas hatarolasanak
alapjan van kiszamitva. A 4A. és 4B. abraval 6sszeflig-
gésben meg kell jegyezni, hogy a 4A. abra toltési ira-
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nyd eléremeneti mozgas masodik szakaszanak a vége
egybeesik az oldalléptetési mozgas 4B. abran lathato
harmadik szakaszanak végével, azaz az oldalléptetési
sebességnek el kell érnie a 22 keresztirany( szallito-
szalagnak az 6blésliveg megérintésének idépontjahoz
tartoz6 sebességének a megkivant szazalékat. Az SA
oldalléptetési gyorsulasvezérld programnak a 4B. ab-
ran lathaté harmadik szakasza azt az id6t jeldli ki,
amely a szazalékosan §sszehangolt sebesség eléré-
sétél addig az ideig tart, ameddig a 30 betdltSlapnak a
toltési iranyu elérehaladé mozgasa eltavolitia az 6blos-
Givegek sorat a 22 keresztiranyu széllitészalagrél. Ez
egy kritikus id6, amelyben a 22 betoltélap élének olyan
tévol kell lennie attdl az elsé Obloslivegtdl, amely nem
érintkezik a 22 betodltélappal, hogy ennek az 6blosiiveg
a haladasat ne zavarja. Az id6tartam gy van kiszamit-
va, hogy a téltési iranyu elérehaladé mozgas a lassulas
kezdetéig elég biztonsagos tavolsagba tolja az oblos-
uvegeket. Az SA oldalléptetési gyorsulasi vezérléprog-
ram 4B. abran lathatd negyedik szakasza az oldallép-
tetési lassuldsnak az idejét jeldli ki addig az idGpontig,
amikor az oldalléptetési mozgas befejezddik. Az id6tar-
tam a bemeneti sebességen, a pozicidon és I6késhata-
rolas-értékeken alapul. A negyedik szakaszt egy olyan
Ot6dik szakasz koveti, amely allasi szakasz és addig
tart, amig a berakodasi ciklus végbemegy, és ezt kbve-
ti egy allasid6 a hatodik szakaszban addig, amig az ol-
dalléptetési visszatérité mozgas el nem kezdédik.
A késleltetési idéknek az otodik és a hatodik szakasz-
ban az az id6 az alapja, amely a negyedik szakaszban
a 30 betdltdlap lelassitasahoz sziikséges, illetve az az
id6, amely a visszatér6 mozgashoz szilkséges. A hete-
dik és végs6 szakaszban az az id6 van kijeldlve, ami-
kor az oldalléptetési visszatérési mozgas elkezdédik,
és folytatodik a teljes ciklus végének T idejéig. Ez a
szakasz akkor kezddédik, amikor a téltési irany( moz-
gas soran a 30 betdltdlap vissza lett eléggé huzva ugy,
hogy ne érintse az dbldsiivegeket, és a ciklus végének
T idejénél végzddik. Ennél a szakasznal az eiébb mar
kifejtett moédon a transzszimmetrikus fliggvények alkal-
mazhatok. A lokésszerli mozgas hatarolasa a gép m-
kodésén alapulva van bedllitva.

A 4C. abra szerinti emelésigyorsulas-vezérlé prog-
ram a 30 betdltSlapot fel-le mozgatd tengelyt vezérli. Az
emelési mozgas 6t, egymastdl eltéré szakaszra van fel-
osztva, amelyek koziil az elsé szakasz meg van hata-
rozva, a ciklus kezdetétdl a berakdciklus végéig van kije-
16lve, azaz az oldallépteté mozgas 4B. abra szerinti 6t6-
dik szakaszanak a végéig. Ez alatt az id6 alatt nincs
emelési iranyl mozgas. A 4C. abran lathatdé masodik
szakasz egy, a berakdciklus (4B. és 4C. abra) végétél
indulé olyan idSperiddust jeld! ki, amely addig az idépon-
tig tart, amikor a 30 betolt6lap elkezdheti a felemelke-
dést a megfelel6 magassagig. Ez a késleltetési id6 al-
landé és a gép miikédésén alapul. A 30 betoltélap olyan
megfelelé magassagba van felemelve, hogy ne érint-
kezzen az &bldsivegekkel a harmadik szakasz alatt.
Ennél a szakasznal az elébb mar kifejtett médon transz-
szimmetrikus fuggvényeket lehet alkalmazni, a I6kés-
szer{i mozgas hatarolasa pedig ismét a gép miikbdésén
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alapul. A 30 betdltélap ebben a magassagban van tartva
a 4C. abra negyedik szakasza alatt. Az 6todik szakasz
alatt a 30 betoltdlap visszatér az 6bldsiivegek érintésé-
hez szilkséges magassagba a ciklus végének T idejére.
Ennél a szakasznal ismételten a transzszimmetrikus
egyenletek alkalmazhatdk a kezdeti és befejez6 idének
és a pozicioértékeknek a bevitelével. A 16késszerit moz-
gas hatarolasa pedig ismét a miikddési rendszeren ala-
pul. Meg kell jegyezni, hogy a 4A—4C. abrakon lathat6
mindegyik visszatérité 10ket egyidejlileg kezdddik el,
azaz egy olyan id6pontban, amely a 4A. abra 6todik
szakasza végének felel meg.

Osszefoglalva, a 4A., 4B. és 4C. abran lathatd mind-
egyik FA toltésigyorsulas-, az LA oldalléptetésigyorsu-
las- és az LA emelésigyorsulas-vezérlé program tébb
szakaszosan linearis vezérléprogrammai van meghata-
rozva. A megfeleld egyenletek a sebesség- és pozicio-
vezérld programok meghatarozasahoz, Ugy els6- mint
masod- vagy harmadrendi, tobbtagt egyenletek. Min-
den ilyen 6ndll6 egyenletnek az egyiitthatdi igy vannak
kiszamitva, hogy kielégitsék az 5. és 6. abra szerinti
operatorparaméter-beviteleket, ahogy errél sz6 lesz.
Ezek az egyiitthaték nemcsak a 4A—4C. abrak szerinti
vezérléprogramok (valamint a megfelelé sebesség- és
poziciévezérlé programok) emelkedését és nagysagat
hatarozzak meg, de a 4A—4C. abrak szakaszainak a k-
16nb6zd idbtartamat is. A 24 kemence-berakdszerkezet
vezérléséhez ténylegesen alkalmazott vezérléprog-
ram-adatok a pozicié-, sebesség- vagy gyorsulasvezér-
I6 programok barmelyike vagy mindegyike lehetnek az
operator pozicié-, sebesség- és gyorsulasvezérld mod-
jaban vagy ezek barmilyen kombinacidjaban.

Az 5. és 6. abra a mozgasvezerld programok eléalli-
tasahoz a vezérléparaméterek operatorbeallitasara szol-
galo tablazatok megjelenitett képét mutatja. Az 5. abran
lathaté 68a tablazat (a 68 képernyd a 3. abran) a vezér-
I6program-paraméterek szamainak alfanumerikus azo-
nositasait tartalmazza a jarulékos dobozban lévé megfe-
lel6 cserélhetd numerikus értékekkel egyitt.

Az 5. abran a mozgasvezérlé programparaméterek
kozé tartozik példaul:

(1) a visszahlzéasi tavolsag, amely a 30 betoltlap és
a 22 keresztiranyd szallitészalagon 1év6 6blos-
tvegek kozotti tavolsag a 30 betéltélapnak a
2. abran lathato kiindulasi helyzetében,
az Obldsiuveg-atmérs,
az Oblosiiveg-vezetd élnek a 22 keresztiranyt
szallitészalag-vezet6 élhez viszonyitott mérete,

a ratolasi tavolsag, amely a 42 kemenceszalagra
betolt 6bléstvegtdt mért (pozitiv vagy negativ) ta-
volsag (példaul a -0,38 érték az 5. abran azt je-
lenti, hogy az oObldsiivegtdl 0,38 hiivelyk —
9,652 mm — marad a 40 ataddlapon az téltési ira-
nyu léket végénél),

a teljes loket a toltési iranytengely mentén,

a 30 betolt6lap a megkivant, az 6bldsliveggel
szemben toltési irdnyban maximalisra tervezett
ciklussebességnél,

az érintési sebességgel — azaz a 4A. 4bra szerinti
harmadik szakasz alatt — megtett tavolsag, és
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(8) atoltésiiranyu lassulasi — azaz a 4A. abra szerin-

ti 6todik szakasz alatti — tavolsag.
A ciklusidd-beallitasi paraméterek kozé tartozik:

(9) a maximalis berakasi sebesség egy ciklusban

percenként,

a megkivant berakodasi sebesség egy ciklusban

percenkent,

a visszatérésiidi-kiosztas, amely a teljes ciklus-

idének a visszatérési loketre kiosztott szazalék-

aranya, és

a teljes ciklusidének az &blosiiveggel valo érint-

kezésig kiosztott szazalékaranya.

Az 5. abran. 48%-os visszatérésiidé-kiosztas van
abrazolva. Egy jelen taldimany egyik meghatarozo tu-
lajdonsaga, hogy a teljes ciklusidének egy kivansag
szerinti kisebb vagy nagyobb szazaléka oszthat6 ki a
visszatérési Ioketig.

Az oldalléptetési mozgasi paraméterek az 5. abran:
(13) ateljes oldalloket,

(14) az oldalldket lépcsGs eltoldsanak a tavolsaga,
(15) a maximalis sebesség eléréséhez sziikséges ta-
volsag az oldalléptetési iranytengely mentén,

a 30 betdltélappal oldalléptetési irAnyban 6ssze-
hangolt 22 keresztirany( szallitdszalag sebessé-
gének a szazalékaranya,

a tdltési irdnyl tavolsag a 40 ataddlapra rahala-
daskor a lelassulas el6tt, azaz a 4B. abra harma-
dik szakasza alatt megtett tavolsag,

a 26 lagyitokemencének az 6blésiivegek szamai-
val megadott szélessége — azaz a 30 betéltSlap-
pal megérintett elsé és utolsd Oblosiiveg kdzép-
pontja k6z6tti tavolsag és

a 22 keresztiranyd szallitészalagon lévé 6blds-
uvegek kdzéppontja kozotti tavolsag.

A 9. bran az 6blosiivegek lépcsésen eltolt beraka-
sa lathaté. A (14) paraméter a sorok kézotti [épesos el-
tolas mértékét adja meg.

Az 5. abran az emelési mozgasvezérlé programpa-
raméterek kozé tartozik:

(20) az emelési biztonsagi pufferzéna, amely az 6blés-
Uvegek és a 30 betoltdlap kdzotti tavolsag, amikor
a 30 betolt6lap elhalad az éblosiivegek felett,

(21) ateljes emelési magassag, és

(22) az emelési puffer emeléskikapcsolasa.

Az 5. abran az operator altal bevihet6 egyéb kilon-
b6z6 paraméterek is vannak, beleértve a 30 betoltélap
rajzszamat és a programkészlet nevét. Az 5. abra fajla-
gos numerikus értékei koziil barmelyik vagy az &sszes
modosithaté elsé lépésként a kurzorvezérlé 70 egeret
(3. abra) alkalmazva a képernySkurzornak (nincs abra-
zolva) a megfeleld dobozig mozgatasaval, majd a
66 szamitogép billentylizetét alkalmazva az Uj numeri-
kus érték bevitelével és azutan rakattintassal az adott
értéknek a memariaegységbe bevitelével.

Az elébbiekhez hasonlé médon a 6. abra a mive-
letirAnyitd részére készitett 68b tablazat megjelenitett
képét mutatja a gépi paraméterek bedllitasahoz, ame-
lyekbe beletartozik
(23) a 42 kemenceszalagon (2. abra) 1évé 6bloslive-

gek k6zéppontja kozotti tavolsag,
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(24) a 22 keresztiranyu szallitoszalag teljes szélessé-
ge, €s
(25) a 40 ataddlap teljes hossza.

A 6. abran lathatd 68b tablazat fajlagos értékeit az
operator kicserélheti, habar elére lathatd, hogy egy
adott gépnél a 6. abra paraméterei dllandéak marad-
nak a bedllitast kévetben.

Az 5. és 6. abra szerinti gépi és/vagy vezéribprog-
ram-paraméterek modositasat és/vagy bevitelét kdve-
téen a gyorsulas-, sebesség- és pozicidvezérl6 progra-
mok minden vezérl§ irdnytengelyhez a 66 szamitégé-
pen beliil automatikusan vannak kiszamitva. A szami-
tds eredményeként kapott vezériéprogramok szelekti-
ven megjelenitheték a 68 képernydn (3. abra).
A 7TA-T7C. abrak az emelési irdnytengelyre vonatkozta-
tott példaképpeni gyorsulas-, sebesség- és pozicidve-
zérl6 programokat mutatnak be az 5. és 6. abran pél-
daképpen bemutatott paraméterekhez. A 7A-7C. abra-
kon lathaté mindegyik Windows tipusu grafikus képen
a megkivant ciklussebességnek [a (10) paraméter az
5. dbran] megfeleld vezérléprogram a maximalis ciklus-
sebességnek [a (9) paraméter az 5. abran] megfelel6
vezérléprogrammal egyiitt van kijelezve. A megkivant
ciklussebesség szintén ki van jelezve, lehetGvé téve,
hogy az operator rakattintson és a megkivant ciklusse-
bességet megvaltoztassa, mikozben megfigyelheti a
hatast a kijelzett vezérl6program-gorbén. A toltési és
az oldalléptetési iranytengelyekre vonatkoztatott gyor-
sulas-, sebesség- és pozicidvezérlé programok szintén
szelektiven kijelezhet6k a Windows tipusu formatum-
ban a 7A-7C. abrakon bemutatott médon.

A 8A. és 8B. abra a jelen talalmany egy killonleges-
ségét mutatja be, amikor egy statikus abra van eléallit-
va, amellyel az operator megfigyelheti és fellilvizsgal-
hatja a mozgéast a 30 betdltélap végénél a 22 kereszt-
iranyd szallitdszalagon 1év6 kdvetkez6 6bldsiiveg leg-
kozelebbi pontjahoz viszonyitva. A 30 bet6ltélap vége
grafikusan van abrazolva, mint a kdvetkezé Gbléstiveg
pozicidja hozza képest.

A 8A. abra azt mutatja be, hogy a 30 betdltdlap
nem fog Utkdzni a 22 keresztirany( szallitészalagon
Iév8 kdvetkezd dbldsiiveggel. igy a toltési és/vagy ol-
dalléptetési vezérléprogramok, amelyekbdl a 8. abra ki
lett szamitva, kielégitéek a 30 betoltélap és a kovetke-
z8 oblosiiveg kozotti Gtkozést tekintve. Masfelsl a
8B. abra a 30 betéit6lap és a 22 keresztirany( szallito-
szalagon 1év6 kévetkezd &bldsiiveg kozotti (itkozést
mutatja, jelezve, hogy a téltési és/vagy az oldallépteté-
si vezérléprogramot médositania kell az operatornak.
(Az ilyen modositas szilikségessé teszi a visszatérést
az 5. abra szerinti paraméterkivalaszté képhez.)

Miutan egy vezérléprogram-készlet meg lett tervez-
ve vagy szlkség szerint optimalizalva lett, eltarolhato a
64 vezérlSpult és/vagy a 38 meghajtéegység memoria-
egységében egy névvel vagy egyéb alkalmas azonosi-
t6 jellel egyiitt a késébbi azonositasahoz és visszake-
reséséhez. Igy a késébbi hasznalathoz és/vagy modo-
sitashoz egy programkonyvtar fejlesztheté ki. Ez a
programkdnyvtar tipikusan nem valtoztathaté alapprog-
ramokat és mas, megvaltoztathatd programokat tartal-
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mazhat. Egy 0j program megtervezése normalisan
azoknak a meglévé programparamétereknek (5. abra)
az elbhivasaval kezdodik, amelyrdl az operator tudja,
hogy alapvetéen hasonld a kivantakhoz, majd ezt ko-
vetden a médositasokkal eléri a kivant miikbdési ka-
rakterisztikakat. Ez az Uj program ezutan Gj név alatt
lesz tarolva a memdriaegységben.

lly moédon egy olyan rendszer és egy eljaras van
biztositva a kemence-berakdszerkezet mozgasvezérlé
programjainak keészitéséhez és/vagy mddositasahoz
egy onallé formazohelyekkel rendelkezé (ivegaru-for-
malé rendszerhez, amely tokéletesen kielégiti a talal-
many el6zéleg kifejtett 6sszes targyat és céljat. Ponto-
sabban a talalmany szerinti rendszer és eljaras lehet6-
vé teszi az Uzemi szakember szdmara a mozgasvezér-
16 programok kivalasztasat, mddositasat vagy elkészi-
tését, hogy az optimalis végrehajtast érje el a kemen-
ce-berakdszerkezetnél egy kdzvetlen bazison az liveg-
aru-mozgatasi allapotok egy adott készletéhez. A leg-
elénydsebb, ha a mozgasvezérlé program elkészitésé-
re/modositasara szolgald program a Windows- (a Mic-
rosoft Inc. cég védjegye) bazist programban van, ame-
lyet kdnnyl megtanulni és hasznalni. A mivelet iranyi-
téinak bejutasahoz kulcsszavak alkalmazhatdk.

SZABADALMI IGENYPONTOK

1. Berendezés mozgasok vezérléséhez {ivegipari
kemence berakészerkezeténél (24), amelynek egy be-
toltélapja (30) van, és elektromos milkédtetegységei
(32, 34, 36) vannak a betdltélapnak (30) az livegaru
egy keresztiranyu szallitdszalagrol (22) egy atadélapon
(40) keresztil a kemenceszalagra (42) térténé beraka-
sahoz sziikséges toltési, oldalléptetési és emelési
iranytengely mentén, egymastdl fliggetlenil végzett
mozgasanak vezérléséhez, amely az Uvegarunak, a
keresztiranyu szallitészalagnak (22), az atadolapnak
(40), a lagyitokemencének (26) és a betditélapnak (30)
a fizikai jellemzéire vonatkozo6 vezérléparaméterek mii-
veletiranyitasi bevitelére szolgald eszkdzt tartalmaz,
azzal jellemezve, hogy tovabba a vezérlGparamétere-
ket mind a harom iranytengelyhez id6adatokra vonat-
koztatott mozgasadatok adatkészletébdl allé mozgas-
vezérld programma automatikusan atiré elektronikus
eszk6zbdl és egy, az elektromos miikddtetéegységek-
hez (32, 34, 36) csatlakoztatott, a betdltGlapnak (30) a
harom iranytengely mentén végzett mozgasat az id6-
adatokra vonatkoztatott mozgasadatok készletének
fliggvényeként vezérld meghaijtéegységbdl (38) all.

2. Az 1. igénypont szerinti berendezés, azzal jelle-
mezve, hogy a vezérl6paraméterek miiveletiranyitasi
bevitelére szolgal6 eszkdznek egy képernydje (68), és
egy, a vezérlparaméterek és jarulékos paraméterek
numerikus értékeit tartalmazo tablazat megjelenitését
vezérlé eszkdze van, és van egy eszkdze a numerikus
értékek szelektiv megvaltoztatasahoz az operator ve-
zériése alatt.

3. Az 1. vagy 2. igénypont szerinti berendezés, az-
zal jellemezve, hogy az operdtor vezérlése alatt a nu-
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merikus értékek szelektiv megvaltoztatasahoz alkal-
mazott elektronikus eszkdznek egy, legalabb néhany
mozgasvezérlé program egybeesése esetében a moz-
gasvezérld programokat automatikusan koordinalé
eszkdze van.

4. Az 1-3. igénypontok barmelyike szerinti beren-
dezés, azzal jellemezve, hogy az automatikus koordi-
naldeszkdz a téltési és oldaliéptetési mozgasvezérld
programokat ugy hangolja 6ssze, hogy a betdltélapnak
(30) az oldalléptetési tengely menti sebessége egyenld
a keresztiranyu szallitészalag (22) azon sebességének
egy megkivant szazalékaval, amely ahhoz a pillanat-
hoz tartozik, amikor a betdltélap (30) a toltési iranyten-
gely mentén érintkezésbe Iép az oblosiivegekkel.

5. A 4. igénypont szerinti berendezés, azzal jelle-
mezve, hogy a megkivant szazalék a vezéridparaméte-
rek kozé tartozik.

6. A 3. igénypont szerinti berendezés, azzal jelle-
mezve, hogy az automatikus koordinaldéeszkoz a tolté-
si, oldalléptetési és emelési mozgasvezérlé programo-
kat ugy hangolja 6ssze, hogy a visszatér6 mozgasok
az Osszes iranytengely mentén egyidejlileg indulnak.

7. Az 1-6. igénypontok barmelyike szerinti beren-
dezés, azzal jellemezve, hogy a toltési iranytengelyhez
tartozd vezérlbparaméterek egy olyan csoportbdl van-
nak kivalasztva, amelybe a betdltélapnak (30) a ke-
resztirdnyl szallitoszalagon (22) lévé (ivegarutdl vald
visszahlzasi tavolsaga, az 6blosiiveg atmérdje, a ke-
resztiranyu szallitészalagon (22) 1évé livegaru és az at-
adolap (40) kozétti tavolsag, a ratolasi tavolsag, a tel-
jes toltési irdnyl loket, a betditdlap (30) érintési sebes-
sége maximalis ciklussebességnél, az érintési sebes-
séggel megtett téltési iranyd tavolsag és a téltési iranyu
lassulasi tavolsag tartozik.

8. Az 1-6. igénypontok barmelyike szerinti beren-
dezés, azzal jellemezve, hogy az oldalléptetési iranyu
vezéribparaméterek egy olyan csoportbdl vannak kiva-
lasztva, amelybe a teljes oldalléptetési loket, az oldal-
léptetés Iéptetési Iokete, az oldalléptetési tavolsag a
keresztiranyu szallitészalag (22) sebességének a fel-
vételéig, a keresztiranyd szallitészalag (22) sebessé-
gével Osszetartozo szadzalékarany, az oldalléptetési ta-
volsag az érintkezéstd| a lelassulasig, a lagyitdkemen-
ce (26) szélessége és a keresztiranyu szallitészalagon
(22) 1év6 6blosiivegek kdzéppontja kdzotti tavolsag tar-
tozik.

9. Az 1-6. igénypontok barmelyike szerinti beren-
dezés, azzal jellemezve, hogy az emelési iranyu vezér-
I6paraméterek egy olyan csoportbdl vannak kivalaszt-
va, amelybe az emelési magassag, az emelési bizton-
sagi pufferzona és az emelésipuffer-leallas tartozik.

10. Az 1-9. igénypontok barmelyike szerinti beren-
dezés, azzal jellemezve, hogy a vezériGparaméterek
kdzé tartoznak a ciklusidé-beallitd paraméterek, ame-
lyek a maximalis betdltésiciklus-sebességbél, a megki-
vant betéltésiciklus-sebességbél és a teljes ciklusidé-
nek a visszatérési Ioketre kiosztott szazalékaranyabol
alld csoportbdl vannak kivalasztva.

11. Az 1-10. igénypontok barmelyike szerinti beren-
dezés, azzal jellemezve, hogy a vezériGparaméterek



1 HU 224 940 B1 2

kozé tartoznak olyan vegyes paraméterek, amelyek a
betélitdlap (30) rajzszamabdl és a mozgasvezérlé prog-
ramkészlet nevébdl alld csoportbdl vannak kivalasztva.

12. Az 1-11. igénypontok barmelyike szerinti beren-
dezés, azzal jellemezve, hogy a vezériparaméterek
kdzé tartoznak azok a gépi paraméterek, amelyek a

a kemenceszalagon (42) 1évé {ivegaruk kézéppont-
jai kozotti tavolsagbol, a keresztiranyu szallitészalag
(22) szélességébdl és az atadolap (40) hosszabdl ali6
csoportbdl vannak kivalasztva.

13. Az 1-12. igénypontok barmelyike szerinti be-
rendezés, azzal jellemezve, hogy a mozgasvezérld
programadatkészletek megjelenitéséhez kiképezett ki-
jelz6nek az adatokat az id§ fliggvényében grafikusan is
kijelz6 eleme van.

14. Az 1-13. igénypontok barmelyike szerinti be-
rendezés, azzal jellemezve, hogy a mozgasvezérld
programadatkészletek megjelenitéséhez kiképezett ki-
jelzének a betéltlap és a keresztiranyu szallitészala-
gon levé livegaru kdzotti tavolsagot grafikusan kijelzé
eleme van.

15. Eljaras a kemence-berakészerkezet (24) betolté-
lapja (30) mozgasanak a vezérlésére az livegarunak a
keresztiranyu szallitdszalagrél (22) az ataddlapon (40) at
a kemenceszalagra (42) atjuttatdsahoz, amelynek soran
a) a betéitélapot (30) elektromos miikddtetbegységek-

hez (32, 34, 36) kapcsoljuk, és a betoltélap (30)
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mozgasat téltési, oldalléptetési és emelési iranyten-
gely mentén egymastol fuggetlendl vezéreljiik,

b) meghatarozzuk az lvegaru, a keresztiranyt szalli-
tészalag (22), az atadolap (30), a lagyitékemence
(26) és a betdltélap (30) fizikai jellemz&ire vonatko-
z6 vezérlGparamétereket, azzal jellemezve, hogy
tovabba

¢) automatikusan elektronikusan atirjuk mindharom
irdanytengelyre vonatkozéan a vezérlGparamétere-
ket mozgasvezérld6 programokka, ahol mindegyik
mozgasvezérld program a mozgasadatokat az id6é
fliggvényében tartalmazo elektronikus adatkészlet,

d) automatikusan elektronikusan koordinaljuk egy-
méassal a mozgasadatokat oly mddon, hogy leg-
aldbb néhany mozgasvezérl$ adat egy masik moz-
gasvezérl$ adattal egybeessen, végul

e) a mozgast a betdltélapnal (30) az elektromos mii-
kodtetbegysegeken (32, 34, 36) keresztll a harom
iranytengely mentén az idéadatokra vonatkoztatott
mozgasadatok figgvényeként vezéreljiik.

16. A 15. igénypont szerinti eljaras, azzal jellemez-
ve, hogy a b) |épés soran

b1)a vezéribparaméterek és jarulékos paraméterek
numerikus értékeinek egy tablazatat az operator-
képernydn (68) kijelezziik, és

b2) az iranyitd vezérlése utjdn a numerikus értékeket
szelektiven valtoztatjuk.
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