
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
流出オリフィスを通るガラス流量を制御するための装置であって、モジュール（６０）を
含み、該モジュール（６０）は、
前記オリフィスに隣接した固定位置に配置するための第１フレーム（６４）、前記第１フ
レームが第２フレームの移動を垂直方向にガイドするための手段（７２、７８）を含むこ
とで、前記第１フレームに可動式に取り付けられた該第２フレーム（８２）、
前記第１フレームに取り付けられたサーボモーター（９２）、
前記サーボモーターから延びてナット（１０４）により前記第２フレームに連結されるリ
ードねじ（１０２）、
前記オリフィス上への配置のために前記第２フレームから片持支持されたプランジャアー
ム（６２）、
前記プランジャアームの自由端部にて該アームからプランジャを吊り下げるための手段（
１２６）、
前記オリフィスに隣接して配置するための垂直な壁（１５６）と前記プランジャアームが
延びて通る前記壁における垂直に長い開口（１６４）とを有し、前記モジュールを囲んで
覆うキャビネット（１５０）、及び
前記垂直な壁に内部にて隣接して前記モジュールの前記第２フレームにより支持され、前
記垂直に長い開口を覆って該開口を通って前記キャビネットに入る熱を減少させる熱シー
ルド（１６６）、
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を含む上記流出オリフィスを通るガラス流量を制御するための装置。
【請求項２】
前記モジュール（６０）が、前記第２フレーム（８２）により支持されたばね（１６８）
を含み、前記熱シールド（１６６）を前記垂直な壁（１５６）に対して内部で弾性的にス
ライド式に係合させて前記長い開口（１６４）を覆う、請求項１記載の装置。
【請求項３】
前記キャビネット（１５０）内に取り付けられた複数の前記モジュール（６０）、
対応するプランジャ（Ｐ）を独立に移動させるための対応する複数の前記プランジャアー
ム（６２）、
前記プランジャアームがそれぞれ延びて通る前記キャビネットの前記垂直な壁（１５６）
における複数の前記垂直に長い開口（１６４）、及び
前記垂直な壁に内部にて隣接して前記モジュールの各々により支持され、その関連の開口
を覆う熱シールド（１６６）、
を含む請求項２記載の装置。
【請求項４】
前記キャビネット（１５０）内の前記モジュール（６０）が水平に並んだ関係にあり、前
記プランジャアーム（６２）の少なくとも幾つかは非直線状であり、前記アームから吊り
下げられたプランジャが単一平面内に配置される、請求項３記載の装置。
【請求項５】
前記第１フレーム（６４）が、一定の間隔を置いたスライドシャフト（７２、７８）を備
え、前記第２フレーム（８２）が、前記第２フレームを前記スライドシャフトにスライド
自在に取り付けるスライドベアリング（１１０、９０）を備える、請求項１、２又は３に
記載の装置。
【請求項６】
前記プランジャアーム（６２）が、前記オリフィスから垂直方向に離れる前記プランジャ
アームの旋回運動を可能にする手段（１１８）により前記第２フレーム（８２）から片持
支持される、請求項１、２又は３に記載の装置。
【請求項７】
前記プランジャアーム（６２）の水平位置を調節するための調節可能ストッパー（１２２
）をさらに含む、請求項６記載の装置。
【請求項８】
前記プランジャを吊り下げるための前記手段（１２６）がクイックリリースロックを含む
、請求項１、２又は３に記載の装置。
【請求項９】
前記第２フレーム（８２）と前記プランジャアーム（６２）との移動を選択的に止めるた
めに前記リードねじ（１０２）に作動上連結したブレーキ（１００）をさらに含む、請求
項１、２又は３に記載の装置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
この発明は、ガラスたね (glass gobs)を作る多列オリフィス供給装置に関する。
【０００２】
【従来の技術】
ガラス物品の製造においては、たねの必要な均一重量を提供するために、往復運動できる
ニードルすなわちプランジャで制御される、ガラス前床および多列オリフィスを備えるこ
とは知られている。ガラス生産を最大にするために、複数のニードルおよびオリフィスが
利用される。
【０００３】
代表的装置は、米国特許第１，５２９，９４８号、第１，７９２，９３２号、第１，９２
６，７６４号、第３，７１１，２６６号、第４，４７８，６３１号、第４，５５４，００
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０号、第４，５８１，０５４号、および第４，７９３，８４９号に示される。
【０００４】
【発明の解決すべき課題】
上記装置では、各プランジャを手動調整するのが普通である。さらに上記装置では、作動
機構が複数のプランジャに対して、しばしば上方に横たわる関係に置かれるので、溶融ガ
ラスの純度を危くする場合がある、極端な加熱条件および油または金属の汚染物を免れな
い。
【０００５】
従って本発明の主目的は、各プランジャがそのそれぞれのサーボモータに関連して個々に
取り付けられ；作動中正確な重量のたねを作るため、各サーボ制御が自動的に制御され；
作動サーボ機構が上記前床の側面に取り付けられて、ガラスを汚染することなく、かつ上
記ガラスの熱から保護され；上記プランジャおよび支持アームの個々の重量が１個の空気
ばねにより釣り合わされ；そして単一プランジャが個々に見られ、作動されそして制御さ
れる；多列オリフィスガラス装置を提供することにある。
【０００６】
【課題を解決するための手段】
この発明に従う、ガラス前床と共に用いる、多列オリフィスガラス供給装置は、そのおの
おのが他から独立して個々別々に支持され、密に一定間隔配置される複数のプランジャを
含む。各プランジャは、１個のサーボ制御線形アクチュエータおよび各プランジャとその
各サーボモータとの間に延び出る１本のアームを含む。各サーボモータは、上記複数のプ
ランジャの軸線に平行な、１本の軸線を有する。空気ばねは、各プランジャと関連して、
各プランジャおよびその各アームの重量を釣り合わせる。複数のプランジャの中心線は通
常一平面内にある。上記複数アームのその主要部分は、通常平行で、かつ密に一定間隔配
置されている。フィードバック装置は、常に他から独立し各個のニードルの位置をモニタ
し、かつ必要に応じて上記ニードルの実際の位置に訂正を加えるために設けられる。
【０００７】
【発明の実施の形態】
一形式では、複数アームの主要部分の中心線は、上記複数のプランジャの平面に平行であ
る。他の一形式では、複数アームの主要部分の中心線は、上記複数のプランジャの平面に
垂直である。上記装置は複数のプランジャに特に適用され、そして４個のプランジャに適
用されるものが示されるが、少ない数のプランジャまたは単一のプランジャにも適用され
る。
【０００８】
他の形式では、各サーボモータはモジュールの一部であり、可動フレームを一定の間隔の
垂直シャフトに沿って垂直に動かす。各可動フレームはプランジャアームを支持する。モ
ジュールはお互いが並んだ位置関係となるように据えられる。
【０００９】
複数のモジュールが前床の一方の側で近接した一定間隔で設けられるように、アームとサ
ーボ制御線形アクチュエータの各アッセンブリーは好ましくは細長い矩形モジュール内に
設けられる。
【００１０】
本発明に従い図１～３について説明すると、本発明を具体化するガラスプランジャ装置１
０は、前床のボウル１１と協働し、かつ複数のプランジャすなわちニードル１２を支持し
ようとするもので、図示しないが関連せん断機が用いられる時に、ガラスたねの寸法と重
量が不変であるように、上記複数オリフィスから出るガラスの流量を制御するため、オリ
フィス１３と共に作用する。
【００１１】
本発明によると、各プランジャ１２はサーボモータ制御機構１７のプランジャ１６に連接
される水平アーム１５で支持される。各アームはさらに、各プランジャおよびその各アー
ムの重量を釣り合わせる、その各アーム１５に協働する空気ばね１８を含む。複数プラン
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ジャの中心線は通常第１の平面内にある。アーム１５は、上記プランジャの平面に通常平
行および垂直な、その主要部分を有する（図３）。フィードバック装置は、常に他から独
立して各個のニードルの位置をモニタし、かつ必要に応じて上記ニードルの実際の位置に
訂正を加えるために設けられる。
【００１２】
上記アーム１５は、最小の空間が利用されるように密に近接され、かつ上記作動機構が横
方向であるが上記ガラスのボウルに密に近接するように、構成されかつ配列される。図２
に見られるように、１本のアーム１５が直線形で、他の３本のアームがＬ－形で、その１
本が上記直線形アーム１５の一方の側にあり、そして他の２本のアーム１５は、上記直線
形アーム１５の他方の側にある。図５に示される形式においては、全てのＬ－形アームが
、直線形アームの一方の側にある。両方の形式とも、Ｌ－形アームの形状と寸法は、アー
ムがそれらの長さを通して相互に事実上等距離にあるようになっている。
【００１３】
図２に示される形式において、上記複数アームは付着されるプランジャと直角をなして延
び出す自由端部を有し、上記プランジャ１２の中心線は一平面内にある。図５に示される
形式においては、アームの端部が曲げられて、プランジャ１２の中心線を単一平面内に設
ける。図６に示される形式においては、アームは完全に直線形で、かつプランジャの中心
はサーボモータ軸線を含む平面に平行な平面内にある。
【００１４】
図３について説明すると、上記サーボモータ組立は溶接駆動ハウジング３０からなり、そ
して上部軸受カラー３１、中間軸受カラー３２および下部軸受カラー３３を含む。サーボ
駆動軸３４は止めナット３６で適正位置に保持される複式軸受３５により上記カラー３３
内に回転できるように取り付けられる。溶接駆動支柱組立４０は、上記ハウジング３０内
に取り付けられて、遊星ローラナット４１を支持する。軸継手４３は、上記サーボ駆動軸
３４をサーボアクチュエータの軸４５に結合する。軸継手４３は、サーボアクチュエータ
軸４５と駆動軸３４とを確実にロックする、通常キーレスブッシング形式である。このキ
ーレスブッシングは最小の実用軸直径３４の使用を可能としている。低減した軸慣性は上
記モータの負荷を軽減し、工業用モータ１７の最新技術の使用を可能としている。このよ
うな軸継手は、商標名「トラントルク」（Ｔｒａｎｔｏｒｑｕｅ）として、ペンシルベニ
ア州、マンハイム、３１１ウエスト・スティーゲル・ストリート、フェナ　マンハイム（
Ｆｅｎｎｅｒ　Ｍａｎｎｈｅｉｍ，３１１　Ｗｅｓｔ　Ｓｔｉｅｇｅｌ　Ｓｔｒｅｅｔ，
Ｍａｎｎｈｅｉｍ，Ｐｅｎｎｓｙｌｖａｎｉａ）により製造販売されている。
【００１５】
空気ばねの作用を実施する各エアシリンダ１８は、そのそれぞれのサーボモータ組立に密
接関係に設けられ、かつ台リング５１、シリンダハウジング５２、薄ナット５３及び上部
シリンダ溶接部５４を有するシリンダハウジング５０を含む。空気ばね柱５５は空気ばね
の軸とそれぞれのアームとの間に延び出ている。
【００１６】
多列オリフィスプランジャ制御装置は、ニードルを動かすプランジャの数に依存、存在す
るニードルの数（１－４）に依存し１乃至４個の分離した機械系からなる。各ニードルは
機械的に独立系であるので、分離した作動制御ユニットが各ユニットに対して設けられね
ばならない。図７について説明すると、このユニットは、作動制御器、増幅器／ドライバ
、サーボアクチュエータ（この場合ＡＣサーボモータである）、およびモータハウジング
内のフィードバックデバイス（レゾルバ）からなっている。このレベルにおいて、各制御
系は完全に独立している。
【００１７】
上記フィードバックデバイスは、上記サーボモータの背後に装着されて、二目的に役立つ
。上記デバイスは、モータの回転子位置とプランジャの位置と両方を決定するのに用いら
れる、上記作動制御器に位置情報を提供する。
上記回転子位置は、それがＡＣサーボモータであるのでモータの通信のために必要である
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。プランジャの位置は、上記レゾルバから導き出され、固定基準からの相対オフセットで
ある。
上記固定基準は、延び出た位置の親ねじの移動端部である。
上記増幅器／ドライバは単に電力増幅器である。これはトルクコマンド入力を、これに接
続されるＡＣサーボモータのための適当な電圧および電力レベルに変換する。
【００１８】
上記作動制御器は、マスタクロックおよびリセット信号に関係すべき特定のニードル機構
に命令する、監視プログラムにより作られる作動プロファイルを、その記憶装置に入れて
いる。上記機構の実際の位置は、フィードバックデバイスから決定される。上記作動制御
器は、実際位置、コマンド（プロファイル）位置と回転子位置との両方を用いて、増幅器
に入るトルクコマンドを発生する。絶対トルクコマンドは、実際位置とコマンド位置の関
数として計算される。上記増幅器に送られるトルクコマンドは、位相ＡおよびＢに対する
可換形式である。モータ位相ＡおよびＢに対する絶対トルクコマンドの振幅は、上記モー
タ回転子位置に基づいて調整される。位相Ｃに対するトルクコマンドは増幅器内で計算さ
れ、それはＡとＢのトルクコマンドの合計である。
【００１９】
上記監視プログラムは、使用者からの入力に基づいて各作動制御器に対する作動プロファ
イルを計算する。上記プロファイルは、マスタクロックと各ニードルの所定位置との間の
位置対位置関係である。同一プロファイルが各ニードルに対して通常用いられるが、状況
により要求されれば各ニードルに対して固有プロファイルを用いることもできる。上記ニ
ードルは同時に作動するように通常同期され、適時に同一点において、それらの作動の極
値に到達する。垂直方向距離もまた通常同一である。複数オリフィス間のガラス流量の差
のために、ニードルは図８に示されるように通常異なる高さで作動する。この高さにおけ
る差は、個々のオリフィスで作られるたねの重量を釣り合わせるのに用いられる。この高
さの調整は上記監視プログラムにより制御される。もしもニードル間の高さ関係における
変更を、操作員入力または自動たね重量制御系のいずれかにより命令されるならば、実施
される単数または複数のニードルに対する作動プロファイルは、上記監視プログラムで再
計算される。上記プロファイルは次に上記作動制御器の記憶装置内に書き込まれる。上記
監視プログラムは、次いで新しいプロファイルへの変更に同期することを確実に行なうの
で、すべての実施される作動制御器は、生産の分裂をきたすことなく同時に切替える。
【００２０】
上記説明から、各プランジャがそのそれぞれのサーボモータに関連して個々に取り付けら
れ；作動中正確な重量のたねを作るため、各サーボ制御が自動的に制御され；作動サーボ
機構が上記前床の側面に取り付けられて、ガラスを汚染することなく、かつ上記ガラスの
熱から保護され；上記プランジャおよび支持アームの個々の重量が１個の空気ばねにより
釣り合わされ；そして単一プランジャが個々に見られ、作動されそして制御される；多列
オリフィスガラス装置が提供されたことが理解される。
【００２１】
図９－２３に示された本発明の変形形式においては、サーボモーターはコンパクトなモジ
ュール６０の一部であり、これらのモジュール６０は前床に隣接し一定の間隔で近接して
並んだ位置関係で設けられる。各モジュール６０は水平プランジャアーム６２とプランジ
ャ即ちニードルＰを支持する。
【００２２】
図９に示された形式では、プランジャの垂直中心線により定まる平面は、前床Ｆの軸に平
行である。
【００２３】
図１０－１７を参照すると、各モジュール６０は固定フレーム６４から成り（図１１）、
固定フレーム６４は矩形底板６６、矩形頂板６８及び一定の間隔をあけた垂直直立柱７０
、７１を含み、これら垂直直立柱７０、７１はボルトにより板６６、６８に接続さている
。第１シャフト７２は板６６、６８間に延在し、その端は凹部７４、７６内に入れられる
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。第２シャフト７８は円筒支持部７８ａとこの円筒支持部７８ａに沿った一体延長部７９
から成り、一体延長部７９は直立柱７１にボルト止めされる。シャフト７８は底板６６か
ら上方に延在する。
【００２４】
可動フレーム８２は垂直移動できるようにシャフト７２、７８により支持され、一定の間
隔をあけた垂直フレーム部材８４から成る（図１３、１５）。垂直フレーム部材８４の各
々は、プランジャアーム６２に隣接した一端において上方に延在するフレーム拡張部８６
と下方に延在するフレーム拡張部８７を含む。フレーム拡張部８６、８７は、垂直方向に
一定の間隔をあけたシャフト７２用ベアリング１１０を支持する（図１２）。フレーム８
２のもう一方の端における横バー８９は、フレーム部材８４の間に延在し、シャフト７８
用のベアリング９０を支持する。好ましくは、サーボモータ９２はそのハウジング上に垂
直フィン９４が形成され、本メカニズムが前床の高熱に晒されている運転中にモータの冷
却を最大にする。サーボモータ９２（図１１）は、ブレーキ９８を通り直立柱７０、７１
間の上部板６８を通りカップリング１００まで延在する（図１２）。カップリング１００
は垂直リードねじ１０２に接続される。リードねじ１０２の上端はベアリング１０１によ
り回転可能に支持され、ベアリング１０１は直立柱７０、７１間に固定されたベアリング
ハウジング１０３により支持される。垂直リードねじ１０２の下端は、遊星ヘリカルロー
ラーナット１０４を通って延在する。ナット１０４は側板フレーム部材８４（図１３）間
の板１０６、１０８上に据えられ、リードねじ１０２を回転するとナット１０４が垂直に
移動し（図１５）、部材８４、８６、８７から成るフレーム８２（図１３、１５）及びプ
ランジャアーム６２が垂直に移動する。
【００２５】
シャフト７２はベアリング１１０を通って延在し、よって可動フレーム８２を垂直にガイ
ドするのを補助し、また、プランジャアーム６２とプランジャＰの重量を相殺する。ベア
リング９０は可動フレーム８２のもう一方の端に設けられ、プランジャＰとプランジャア
ーム６２の重量による力を釣り合わせると共に、フレーム８２の垂直移動をガイドするの
を補助する。調節可能ストッパー１１６が下部板６６上に設けられ、前床Ｆを損傷する位
置に可動フレーム８２が下方移動した場合におけるナット１０４のストッパーとして機能
する。
【００２６】
図１１に示されているように、ホースに接続されたマニホールド１１８が、ベアリング９
０、１０１、１１０及びボールローラーナット１０４にライン１２０を介して潤滑油を供
給するために設けられている。
【００２７】
図１１ａ、１３－１５を参照すると、断面が矩形のカップリング１１８がフレーム部材８
４の間に設けられ、プランジャアーム６２を伸縮自在に受け入れている。図１４、１４Ａ
に示されているように、プランジャＰが前床Ｆ上で機能するときとは違って上方に傾斜で
きるように、プランジャアーム６２はボルト１２１によりカップリング１１８に対して旋
回できる。調節可能ストッパー１２２が板６６上に設けられてプランジャアームの水平位
置を調節してプランジャＰの適切な垂直移動を保証する。好ましくは、プランジャＰはク
イックリリースロック１２６によりプランジャアーム６２に連結される。
【００２８】
図１１、１８、１９を参照すると、好ましくはシールドハウジング又はキャビネット１５
０がモジュール６０の周りに設けられ、アーム６２がキャビネットから外側に向かって延
びるようにし、前床の熱からモジュール６０を保護している。キャビネット１５０はフレ
ーム１５１を含み、フレーム１５１上の側壁１５２、１５４、端壁１５６、１５８、頂及
び底壁１６０、１６２は取り除くことができる。端壁１５６は垂直方向に延びた開口１６
４を有し、この開口を通ってアーム６２が延在する。
【００２９】
熱シールド１６６が各モジュール６０の前方に設けられ、可動フレーム８２と関連アーム
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６２が上方及び下方に移動するときはモジュール６０と共に移動する。この熱シールド１
６６は、ばね１６８により固定板１７０上にばね負荷が掛けられ、ガラスや前床の高熱か
らモジュール６０を保護するために壁１５６の開口に係合してシールする。
【００３０】
運転中は、サーボモータ９２が駆動されてそのプランジャＰを動かす。本発明の前述の形
式と同様に各モジュール６０は他のものとは独立しており、別々に制御される。
【００３１】
図９に示された構成では、プランジャの垂直軸は、前床Ｆの軸に直角な面上に存在する。
プランジャアーム６２ａ，６２ｂ，６２ｃの各々は真っ直ぐで平行な終端部を有する。真
ん中のモジュール６０は全体が真っ直ぐなアーム６２ｂを有するが、アーム６２ａと６２
ｃはアーム６２ｂに対して小角度をなす主中央部を有し、前述の垂直面内にプランジャが
くるようにする。
【００３２】
図２０に示されたような別の構成では、プランジャの面、即ちプランジャの垂直軸を含む
面は、前床Ｆの軸に垂直である。このような構成を実現するために、中央のプランジャ６
２ｅは真っ直ぐであり、外側のアーム６２ｄと６２ｆは、真っ直ぐなアーム６２ｅに対し
て小角度をなすそれらの中央主部を有し、この中央部に対して鈍角をなしてプランジャに
連結された終端部を有して、プランジャが一つの面内にくるようにする。
【００３３】
図２１に示された構成は、４つのプランジャが一つの面内に示されていることを除けば、
図９に示された構成と同じである。この構成を実現するために、４番目のモジュール６０
の更なるプランジャアーム６２ｇは、真っ直ぐで４番目モジュール６０に連結した終端部
を有する。プランジャアーム６２ｇは、４番目モジュールに連結された真っ直ぐな終端部
に対してアーム６２ｄや６２ｆよりも大きな角度をなしている中央部を有する。アーム６
２ｇのもう一方の端は角度をなし４番目のプランジャを所望の位置に設定する。
【００３４】
図２２に示された形式では、２つのプランジャが夫々のモジュール６０により設けられて
いる。各プランジャアーム６２ｈ、６２ｉは真っ直ぐな終端部と角度をもった主中央部を
有し、プランジャの垂直軸を含む面が前床Ｆの軸に平行となる。
【００３５】
図２３に示された形式では、プランジャの軸により定められた面が、前床の軸に対して直
角をなす。これを実現するために、プランジャアーム６２ｊ、６２ｋは、モジュール６０
に連結された真っ直ぐな部分、一端において両端に対して傾斜した主中央部及びプランジ
ャに連結された終端部を有する。この終端部は、もう一方の端において角度をもった中央
部に対してより大きい角度をなす。
【００３６】
図９－２３に示された形式の各々において、モジュールは平面図で見て矩形であり、幅の
数倍の長さを有しているので、モジュールは非常にコンパクトとなり最小の空間を占める
こととなる。その結果、図９、２０－２３に示すようにモジュールを前床の一方の側に一
定の間隔をあけて近接して設けることができ、チューブターニング機構 (tube turning me
chanism)、ガスバーナー及び剪断機構 (shear mechanism) のための空間がとれ、同時に、
周りの空気を冷却でき、そのことによりモジュールの機構が保護できることが分かる。
【００３７】
更に、本発明の全ての形式において、少なくとも幾つかのアームは夫々のプランジャへの
連結部と夫々のサーボ制御リニアアクチュエータの間において平面図で見て迂回している
ことも分かる。換言すれば、各迂回アームはプランジャへの連結部とサーボ制御アクチュ
エータへの連結部との間の直線上には存在しない。その結果、平面図で見て迂回アームを
使用すること及びアクチュエータのコンパクトな構成により、アクチュエータとアームを
相対的に小さな領域内に一定の間隔で近接した位置関係におくことができ、そのため、前
床の残りの領域がガラス分配用に使用される多くの機構のために利用できるようになる。
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【図面の簡単な説明】
【図１】本発明を具体化する多列プランジャガラス装置の部分断面立面図である。
【図２】上記装置の部分平面図である。
【図３】図２の線３－３による拡大スケールの部分断面図である。
【図４】図３の線４－４による断面図である。
【図５】ガラスプランジャ装置の変型の部分平面図である。
【図６】ガラスプランジャ装置の別の変型の部分平面図である。
【図７】制御装置の電子回路略図である。
【図８】複数のプランジャの作動の範囲の線図である。
【図９】本発明の変形形式の平面図であり、一部切り取った図である。
【図１０】図９のモジュールの一つを拡大スケールで表した平面図である。
【図１１】図１０のモジュールの側立面図であり、一部切り取った図である。
【図１１Ａ】図１０のモジュールの一部の部分断面立面図である。
【図１２】図１０中の線１２－１２に沿って切り取ってみた断面図である。
【図１３】図１２中の線１３－１３に沿って切り取ってみた断面図である。
【図１４】図１２中の線１４－１４に沿って切り取ってみた拡大スケールの部分断面図で
ある。
【図１４Ａ】図１２中の線１４Ａ－１４Ａに沿って切り取ってみた拡大スケールの部分断
面図である。
【図１４Ｂ】図１２中の線１４Ｂ－１４Ｂに沿って切り取ってみた部分断面図である。
【図１５】図１２のアッセンブリーの一部の部分斜視図である。
【図１６】プランジャとアームの部分図である。
【図１７】図１６のプランジャとアームの上平面図である。
【図１８】図１６と同様の図であり、モジュールを取り囲むキャビネットを示す。
【図１９】図１８中の線１９－１９に沿って切り取ってみた部分断面図である。
【図２０】本発明の他の変形形式の平面図である。
【図２１】本発明の他の変形形式の平面図である。
【図２２】本発明のさらに他の形式の平面図である。
【図２３】本発明の他の形式の平面図である。
【符号の説明】
１０　　ガラスプランジャ装置
１１　　ボウル
１２　　プランジャすなわちニードル
１３　　オリフィス
１５　　水平アーム
１６　　（サーボ系）プランジャ
１７　　サーボモータ制御機構すなわち工業用モータ
１８　　空気ばねすなわちエアシリンダ
３０　　溶接駆動ハウジング
３１　　上部軸受カラー
３２　　中間軸受カラー
３３　　下部軸受カラー
３４　　サーボ駆動軸すなわち最小実用軸直径
３５　　複式軸受
３６　　止めナット
４０　　溶接駆動支柱組立
４１　　遊星ローラナット
４２　　親ねじ
４３　　軸継手
４５　　サーボアクチュエータ軸
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５０　　シリンダハウジング
５１　　台リング
５２　　シリンダハウジング
５３　　薄ナット
５４　　上部シリンダ溶接部
５５　　空気ばね柱

【 図 １ 】 【 図 ２ 】
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【 図 ３ 】 【 図 ４ 】

【 図 ５ 】

【 図 ６ 】 【 図 ７ 】
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【 図 ８ 】 【 図 ９ 】

【 図 １ ０ 】 【 図 １ １ 】
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【 図 １ １ Ａ 】 【 図 １ ２ 】

【 図 １ ３ 】 【 図 １ ４ 】

【 図 １ ４ Ａ 】

【 図 １ ４ Ｂ 】
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【 図 １ ５ 】 【 図 １ ６ 】

【 図 １ ７ 】 【 図 １ ８ 】
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【 図 １ ９ 】

【 図 ２ ０ 】

【 図 ２ １ 】

【 図 ２ ２ 】

【 図 ２ ３ 】
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