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CZ 295688 B6

Mechanizmus odstavky sklaFského tvarovaciho stroje

Oblast techniky

Vynalez se tykd mechanizmu odstévky sklaiského tvarovaciho stroje, zahrnujiciho rotaéni hnaci
Jednotku, uloZenou na rdmu a propojenou s rotaéni hiideli, na které Jje upevnéna linedrni hnaci
Jjednotka, propojena s piesouvacim &lenem.

Dosavadni stav techniky

Mechanizmus odstavky sklafského tvarovaciho stroje slouzi k pfemist'ovani vytvarovaného skle-
néného vyrobku nebo skupiny vyrobki z pevné odstavné desky sklatského tvarovaciho stroje na
pohybujici se dopravni pas. PoZadované pohyby mechanizmu jsou zavislé na poctu sekei a
vyrobni rychlosti fadového tvarovaciho stroje, na rozmérech a cilové poloze vyrobki na doprav-
nim pésu.

Jsou znama feSeni mechanizmii odstavky s mechanickym pohonem odvozenym od pohonu tvaro-
vactho stroje pomoci valky, &tyrkloubového nebo jiného mechanizmu s nerovnomérnym
chodem.

Pfiklad takového feSeni je uveden v CZ autorském &teni 173152, kde je pro pohon pouzit hvézdi-
covy mechanizmus s pferuSovanym chodem, optimalizovany na konkrétni provedeni tvarovaciho
stroje. Nevyhodou téchto feseni je velka pracnost mechanickych sougasti, slozitost a prostorova
narocnost.

Dalsi nevyhodou je, Ze ville v mechanizmu se pfi zménach sméru a smyslu pohybu projevuji
nerovnomérnym chodem presouvaciho ¢lenu s vlivem na stabilitu presouvanych vyrobkg.

Nedostatkem téchto feSeni je téZ jejich nepfizptisobivost zm&ng rezimu &innosti tvarovaciho
stroje, napf. chodu se sniZenym poétem sekei v chodu.

Z patentu CZ 288 848 je zndmy mechanizmus odstavky sklaiského tvarovaciho stroje, ktery
zahrnuje pohon s prvni hnaci jednotkou a druhou hnaci jednotkou, které jsou uspofadany na
zékladové desce tak, Ze jejich vystupni hiidele jsou rovnob&zné. Vystupni hiidel prvni hnaci
jednotky je prvnim pfevodovym ustrojim propojena s dutou hiideli, ktera je otoén& uloZena v
zakladové desce a jejimZ stfedem prochézi vystupni h¥idel druhé hnaci jednotky. Duta h¥idel
nese paralelogram, zahrnujici unase¢, nejmén& dvé kliky a presouvaci &len. V unadedi jsou
otocné uloZeny nejméné dva Cepy, propojené druhym prevodovym dstrojim s vystupni htideli
druhé hnaci jednotky. Kazdy &ep nese kliku, oto&né pipojenou k presouvacimu &lenu.

Nedostatkem tohoto provedeni jsou vysoké naroky na fizeni vysledného pohybu ptesouvaciho
¢lenu v disledku skladéni dvou rotadnich pohybi a velké prostorové naroky, zejména v prostoru
pod trovni odstavkové desky.

Jind zndma provedeni mechanizmii sklé¥ského tvarovaciho stroje pouZivaji pro pfibliZeni pre-
souvaciho ¢lenu k vytvarovanym vyrobkiim a k jeho vysunuti z fady, po premisténi na pohybujici
se dopravni pds, pneumaticky nebo hydraulicky valec, umistdny na rotaénim &lenu.

Tato feSeni vyZaduji rozvod pracovniho vzduchu nebo hydraulické kapaliny ke kazdému mecha-
nizmu a sloZity, nebo snadno poskoditelny ptivod do pohybujiciho se pneumatického nebo
hydraulického valce.
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Redeni dle US 756 398, resp. EP 0531899 Al feii pfesun vyrobki z &sti pracovnich stanic na
Jeden dopravni pis a ze zbylé &asti pracovnich stanic na druhy, paralelni dopravni pés.

Nevyhodou tohoto feSeni je potieba dvou rozdilnych mechanizmi, pro jeden i druhy pés, nestan-
dardni provedeni dopravniku a dalSich technologickych zatizeni v lince.

Reseni dle US 5429 65 také vyuZiva zndmé provedeni s pneumatickym valcem na rotaénim
Clenu, ktery je umistén na dalsim posuvném vedeni, nato&eném k ose pasu pod thlem, usnadiiuji-
cim piesouvaci fazi ¢innosti.

Toto feSeni vyZaduje umisténi skupiny vyrobki na odstavné desce pod hlem, odpovidajicim
Ghlu natogeni pfimocarého vedeni. Nevyhodou tohoto feSeni je velky zasah do dalgich mecha-
nizmi tvarovaciho stroje, pfidavny posuvny pohyb celého mechanizmu, nutnost pohyblivych
pfivodi pracovnich medii a prostorova naro¢nost.

Cilem vynalezu je provést u zndmého mechanizmu odstavky sklafského tvarovaciho stroje s

pneumatickym valcem, umisténym na rotaénim &lenu, takové konstrukéni upravy, aby bylo
mozné jednoduse nastavovat drahu a rychlost pfesouvaciho &lenu.

Podstata vynélezu

Uvedencého cile se dosahuje mechanizmem odstévky sklafského tvarovaciho stroje, zahrnujicim
rotatni hnaci jednotku, uloZenou na rdmu a propojenou s rotadni htideli, na které je upevnéna
linedrni hnaci jednotka, propojend s presouvacim &lenem, podle vynélezu, jehoz podstata spociva
v tom, Ze linedrni hnaci jednotka zahrnuje linearni elektromotor. Linerni elektromotor a rotadni
hnaci jednotka jsou propojeny s elektronickou Fidici jednotkou pro fizeni rychlosti a sméru
pohybu rota¢ni hnaci jednotky a linearniho elektromotoru. S elektronickou Fidici jednotkou je
spojen jednak prvni snima¢ pro snimani polohy presouvaciho &lenu a jednak druhy snima& pro
snimani polohy rota¢ni hnaci jednotky.

Vyhodou mechanizmu odstdvky sklafského tvarovaciho stroje podle vynalezu Jje, Ze umoziiuje
jednoduse fidit smysl pohybu a prib&h rychlosti jak rotaéni hnaci jednotky, tak i linearni hnaci
Jednotky, a tim nastavit v podstat$ libovolny priibéh pohybu piesouvaciho &lenu, ktery pfesouva
vyrobky z odstavkové desky na pohybujici se pas dopravniku. Volbou pritb&hu rychlosti vysuvu
a rotace lze pfizplisobit ¢innost mechanizmu odstdvky konkrétnimu piesouvanému vyrobku a
charakteru vyroby.

Dalsi vyhodou mechanizmu odstavky skla¥ského tvarovaciho stroje podle vynélezu je pfedev$im
Jeho jednoduchost, maly podet soudsti sestavy, vyrobni nenaro&nost, vysoky podil standardizo-
vanych soucésti a malé zastavbové rozméry.

Propojeni linearniho elektromotoru a rotadni hnaci jednotky s elektronickou fidici Jjednotkou
usnadifuje automatizaci procesu fizeni. Pro kontrolu dosaZeni referenénich bodi je s elektronic-
kou fidici jednotkou spojen jednak prvni snimag pro sniméni polohy pfesouvaciho &lenu a jednak
druhy snimag pro sniméani polohy rota¢ni hnaci jednotky.

Pro eliminaci nepfiznivého mechanického namahani linearniho elektromotoru Jje vyhodné, kdyz
je linearni elektromotor na rotagni hiideli uloZen v drzaku, kterym suvné prochézi alesponi dvé
vodici tyCe, spojené s pfesouvacim &lenem, pritemz linearni elektromotor je vystupnim tahlem
propojen s piesouvacim &lenem.

Pokud je pfesouvaci €len opatien n&kterym ze znAmych systémi pisavani vyrobkd je vyhodné,
vytvofit alespoii jednu vodici ty¢ dutou pro pfivod tlakového vzduchu do ptesouvaciho &lenu.
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Podle vyhodného provedent je rotaéni hnaci jednotka tvotena elektromotorem.
Ve vyhodném provedeni elektronické Fidici jednotka zahrnuje PC a miize byt opatiena uziva-

telskym rozhranim pro vstup dat. Uzivatelskym rozhranim miize byt napiiklad klavesnice nebo
CD mechanika nebo disketova mechanika.

Prehled obrdzki na vvkresech

Vynalez bude blize vysvétlen pomoci vykresi, na kterych je na obr. 1 schematicky znazornén
pfiklad provedeni mechanizmu odstavky podle vynilezu, upevnény na rdmu a spojeny s elektro-
nickou fidici jednotkou. Na obr. 2 je tento mechanizmus zobrazen bez elektronické ¥idici jed-
notky. Na obr. 3 az 5 je tentyZ mechanizmus odstavky zobrazen v riznych pohledech. Na obr. 6

az 10 je tento mechanizmus zachycen v riiznych pracovnich fazich.

Priklady provedeni vynalezu

Na obr. 1 a 2 je mechanizmus 10 odstavky sklaiského tvarovaciho stroje zobrazen upevnény na
ramu, v tomto pfipadé konkrétn& na rému 15 dopravniku 14 neznazornéného sklafského tvarova-
ciho stroje. K ramu 15 dopravniku 14 je pomoci adaptéru 33 pfipojen drzak 32, ve kterém je
upevnéna rotacni hnaci jednotka 31 s prevodovkou 30, hiidelovou spojkou 29 a rotaéni hrideli
27. Rota¢ni hnaci jednotka 31 je v tomto pfipad& tvorena elektromotorem, aviak odbornikim je
jasné, Ze Ize pouzit jakykoliv zndmy rotaéni motor. Kazda odstavkova deska 13 sklaiského tva-
rovaciho stroje mé vlastni mechanizmus 10 odstavky.

Na obr.3, 4 a 5 je tentyZz mechanizmus 10 odstavky sklaFského tvarovaciho stroje zobrazen v
riiznych pohledech bez ramu 15 dopravniku.

Rotacni hnaci jednotka 31 je spojena s prevodovkou 30 a pies hiidelovou spojku 29 s rotaéni
hiideli 27, uloZenou v drzéku 32 rotadni hnaci jednotky 31 pomoci loZisek 28.

Na rotalni hfideli 27 je v drzaku 23 uloZena linedrni hnaci Jednotka, tvofena synchronnim
linedmnim elektromotorem 40 tubularniho typu s permanentnimi magnety. PouZit 1ze napiiklad
linedrni elektromotor firmy Linmot, typ P01-37x120. Line4rni elektromotor 40 ma stator 24, ve
kterém je uloZeno linedrn& posuvné vystupni tdhlo 25.

Linearni elektromotor 40 je vystupnim tdhlem 25 propojen ptes kloubovou spojku 26 a adaptér
20 s piesouvacim ¢lenem 11.

V drZaku 23 linedrniho elektromotoru 40 jsou paralelné s osou linearniho elektromotoru 40 ulo-
Zena dvé vodici pouzdra 22, ve kterych jsou suvné uloZeny dvé vodici ty¢e 21, spojené pies
adaptér 20 s pfesouvacim Slenem 11. Vodici tyde 21 zamezuji pfenosu neZadoucich sil na
vystupni tahlo 25 linedriho elektromotoru 40. Pro zaji$téni dokonalého vedeni musi byt vodici
tyCe 21 alespoti dvé.

Konkrétni tvar pfesouvaciho &lenu 11 zavisi na tvaru vyrobku, napfiklad lahvi 12, a na charak-
teru vyroby, aviak neni pfedmétem tohoto feseni a nebude tedy podrobné&ji popisovan.

Pokud je pfesouvaci ¢len 11 opatfen nékterym ze znamych systémii pfisavani vyrobkd je s vyho-
dou jedna vodici ty& 21 vytvotena jako duta a prochézi skrz ni pfivod tlakového vzduchu 60 do
piesouvaciho &lenu 11 (viz obr. 5). Pfechod tlakového vzduchu 61 z vodici tyCe 21 do pfesouva-
ciho ¢lenu 11 je t&snén t&snénim 39.
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Linearni elektromotor 40 je opatfen krytem 35, ktery chrani linedrni elektromotor 40 a vodici
ty¢e 21 pied vlivy okolniho prostiedi, zejména pred vlivem teploty a zneGisténi.

Na drzéku 32 rota¢ni hnaci jednotky 31 je pfipevnén kryt 34 prostoru mezi odstdvkovymi des-
kami 13, ktery jednak Caste&n& chréni rota¢ni hnaci jednotku 31 pfed vlivy okolniho prostiedi, a
dale také zabraiiuje padu vyrobki do prostoru mezi odstavkovymi deskamil3.

Na obr. 3 a 4 je vidét, Ze linearni elektromotor 40 je pro snimani referendni polohy zasunuti
vystupniho tdhla 25, a tim i polohy pfesouvaciho &lenu 11, opatfen prvnim snimadem 36, ktery je
ve znazornéném provedeni pfipevnén k drzéku 23 linearniho elektromotoru 40. Funkei clony v
tomto piipadé s vyhodou plni adaptér 20 ptesouvaciho &lenu 11. Pro pfesné nastaveni pozado-
vané referen¢ni polohy zasunuti vystupniho tahla 25 je prvni snimag 36 upevnén prestavitelng.

Na obr. 3 a 4 je také vid&t, Ze rota¢ni hnaci jednotka 31 Je pro snimani referenéni polohy nato-
Ceni opatfena druhym snimagem 37 a ptislusnou clonou 38. Druhy snimag 37 je pFipevnény k
drZéku 32 rotaéni hnaci jednotky 31 a clona 38 je spojena s rotaéni hiideli 27, nebo s hiidelovou
spojkou 29. Pro pfesné nastaveni poZadované referenéni polohy natodeni rota&ni hnaci jednotky
31 je vyhodné, aby clona 38 byla pfipevnéna piestavitelng.

Pod pojmem clona 38 se obecn& rozumi prvek, ktery pii priblizeni ke snimadi 36, 37 tento sni-
mac¢ aktivuje, takZe snimag 36, 37 vysle signal do elektronické Fidici jednotky 71, kterd bude
popsana dale.

Jako snimace 36, 37 mohou byt pouzity libovolné zndmé snimace, zejména induk&ni, mecha-
nicke, optické, kapacitni a pod. Konkrétni provedeni clony 38 je zavislé na typu pouzitého sni-
mace 36, 37. U indukénich snimadi je clona tvofena prvkem z feromagnetického materialu, u
mechanickych snimagi je clona tvofena mechanickou zarazkou, u optickych snima&d je clona
realizovana zménou barvy nebo optickych vlastnosti snimaného pfedmétu a u kapacitnich sni-
mact je clona tvofena elementem z materialu, jehoZ kapacita je odligna od kapacity okoli.

Podle vyhodného provedeni se clona 38 nastavi tak, Ze takto ziskany referenéni bod natodeni
rotacni hnaci jednotky 31 je identicky s vychozi polohou natodeni drzaku 23 linearniho elektro-
motoru 1 a soucasné€ se prvni snima¢ 36 nastavi tak, e takto ziskany referenéni bod zasunuti
piesouvaciho &lenu 11 je identicky s vychozi polohou tohoto pfesouvaciho ¢lenu 11, jak je zna-
zorn€no na obr. 6. Konkrétni vychozi polohy mechanizmu 10 se voli podle typu piesouvaného
vyrobku a charakteru vyroby.

Jak je ziejmé z obr. 1 jsou linearni elektromotor 40 i rotaéni hnaci jednotka 31 propojeny pies
vykonové zesilovace 72 s elektronickou Fidici jednotkou 71 pro fizeni rychlosti a smé&ru pohybu
rotaCni hnaci jednotky 31 a linedrniho elektromotoru 40. Elektronickou Fidici jednotkou 71 miZe
byt mikroprocesor. PC, programovatelny logicky automat, atd. Elektronickou fidici jednotkou 71
Je u popisovaného piikladu provedeni PC s uzivatelskym rozhranim 70 pro vstup dat, nesoucich
informaci o poZadované rychlosti a sméru pohybu rota¢ni hnaci jednotky 31 a linedmiho
elektromotoru 40. UZivatelskym rozhranim 70 je v tomto pfikladu provedeni kldvesnice PC a CD
mechanika PC.

Kazda odstavka sklatského tvarovaciho stroje popsaného typu ma vlastni rotadni hnaci jednotku
31 a linedrni elektromotor 40. Odbornikiim je jasné, Ze na jednu programovatelnou elektronickou
fidici jednotku 71 miZe byt napojena fada odstivek, co¥ je na obr. 1 schématicky nazna&eno
dal$imi vykonovymi zesilovagi 72.

Mechanizmus odstdvky 10 sklaiského tvarovaciho stroje pfesouvd vytvarované sklen&né
vyrobky, naptiklad lahve 12, z pevnych odstavnych desek 13 jednotlivych sekci fadového
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sklafského tvarovaciho stroje na spoledny pohybujici se pas dopravniku 14, ktery dopravuje
vyrobky k dal$im pracovnim operacim. Kazd4 sekce fadového sklarského tvarovaciho stroje ma
vlastni odstavnou desku 13 s mechanizmem 10 odstavky.

Kdykoliv je mozné naprogramovat priibéh rychlosti a sméru pohybu rotaéni hnaci jednotky 31 a
linedrniho elektromotoru 40, a tim prizptisobit &innost mechanizmu 10 odstavky sklaFského tva-
rovaciho stroje konkrétnim podminkdm. Data charakterizujici pozadovany pribéh rychlosti a
sméru otaeni se do programovatelné elektronické fidici Jjednotky 71 zanesou pies uZivatelské
rozhrani 70. U popisovaného ptikladu provedeni se vio¥eni dat provede vloZenim pfisluiného
CD disku do CD mechaniky, ze které jsou data nadtena do paméti programovatelné elektronické
fidict jednotky 71. Na CD disku mdZe byt uloZena fada variant, z nich? kazd4 Je optimalizovana
pro konkrétni sortiment, vyrabény na skla¥ském tvarovacim stroji.

Na obr. 2, 3 a 4 je vidét, Ze vystupni tahlo 25 linedrniho elektromotoru 40 kona za provozu pri-
mocary vratny pohyb ve sméru Sipek, oznadenych vztahovou znatkou 52, zatimco hiidel 27
spolu s pfipojenym drzikem 23 linearniho elektromotoru 40 kon4 rotadni pohyb ve sméru, ozna-
Ceném vztahovou znatkou 53. Skladanim t&chto dvou pohybd vznika vysledny pohyb pfesouva-
ciho ¢lenu 11, zachyceny na obr. 6 aZ 10.

Na obr. 6 je mechanizmus 10 odstavky zobrazen ve vychozi - referenéni - klidové poloze. Lahve
12 jsou odloZeny na odstavkové desce 13, pas dopravniku 14 se pohybuje ve sméru Sipky 51.

Poté linedrni elektromotor 40 vysune pfesouvaci &len 11 (viz obr. 7) ve sméru Sipky 54 tak, Ze
dochazi k nabrani lahvi 12.

Podle obr. 8 potom pokraduje vysouvani presouvaciho &lenu 11 ve sméru Sipky 54 a sougasné
rotadni hnaci jednotky 31 pootadi presouvaciho &lenu 11 ve sméru Sipky 55. Lahve 12 jsou tak
pfesouvany na pohybujici se pas dopravniku 14.

Obr. 9 znézoriiuje okamzik, kdy se pfesouvaci &len 11 v disledku sklad4ni pohybu od linearniho
elektromotoru 40 a rotaéni hnaci jednotky 31 pohybuje ve sméru Sipky 56, ktery je totozny s
Sipkou 51, oznadujici smér pohybu pasu dopravniku 14. Relativni rychlost pfesouvaciho &lenu 11
a lahvi 12 je v tomto okamziku totozn4 s rychlosti pohybu pasu dopravniku 14.

Nasleduje rychlé zasunuti pfesouvaciho &lenu 11 ve sméru Sipky 57, jak je znazornéno na
obr. 10. V tomto okamZiku doch4zi k piedani lahvi 12 pasu dopravniku 14. Lahve 12 se jiz
pohybuji pouze ve sméru 56, ktery je totozny se smérem 51 pohybu péasu dopravniku 14, a to
stejnou rychlosti, takZe jsou pasem dopravniku 14 unaSeny. Bezprostiedng po odpouténi se pe-
souvaciho ¢lenu 11 od lahvi 12 dochézi k ptidani rotaéniho pohybu 58 piesouvaciho &lenu 11.
Mechanizmus odstdvky 10 se vraci pohybem sloZenym z rotaéniho pohybu ve sméru 58 a linear-
niho pohybu ve sméru 57 do vychozi - referenéni polohy, jak je zobrazeno na obr. 6 a obr. 1

Mechanizmus odstavky sklafského tvarovaciho stroje byl sice popsan na pfikladu jednoho kon-
krétntho provedeni, aviak odbornikiim je ziejmé, Ze Ize navrhnout fadu provedeni, ktera budou
zahrnovat podstatu vynalezu. Tak naptiklad presouvaci &len 11 mise byt tvarovan podle kon-
krétnich zhotovovanych sklen&nych vyrobkii apod.
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PATENTOVE NAROKY

L. Mechanizmus odstavky sklaiského tvarovaciho stroje, zahrnujici rotaéni hnaci jednotku
(31), uloZenou na rdmu a propojenou s rota¢ni hiideli (27), na které Jje upevnéna linedrni hnaci
Jednotka, propojena s pfesouvacim &lenem (11), vyznaé&u jici se tim, Ze linearni hnaci
jednotka zahrnuje linearni elektromotor (40), pfitemz linearni elektromotor (40) a rota¢ni hnaci
Jednotka (31) jsou propojeny s elektronickou ¥idici jednotkou (71) pro fizeni rychlosti a sméru
pohybu rotaéni hnaci jednotky (31) a linearniho elektromotoru (40) a s elektronickou fidici jed-
notkou (71) je spojen jednak prvni snima& (36) pro sniméni polohy pfesouvaciho &lenu (11) a
Jednak druhy snima¢ (37) pro snimani polohy rotaéni hnaci jednotky (31).

2. Mechanizmus podle ndroku 1, vyznaéu jici se tim, Ze linearni elektromotor (40)
Je na rotaéni htideli (27) ulozen v drzaku (23), kterym suvng prochazi alespoti dv& vodici tye
(21), spojené s piesouvacim &lenem (11), pfi¢em linedrni elektromotor (40) je vystupnim t4h-
lem (25) propojen s pfesouvacim &lenem (11).

3. Mechanizmus podle niroku 2, vyzmadujici se tim, ze alesponi jedna vodici tyd
(21) je duta pro piivod tlakového vzduchu (60) do pFesouvaciho &lenu (11).

4. Mechanizmus podle kteréhokoliv z nérokii 1 a%23, vyznadu jici se tim, Ze rotadni
hnaci jednotka (31) je tvofena elektromotorem.

5. Mechanizmus podle ndroku 1, vyznadujici se tim, e elektronicka fidici jednotka
(71) zahrnuje PC.

6. Mechanizmus podle kteréhokoliv z narokéi 1 a% 5, vyzna&u jici se tim, Ze elektro-
nicka fidici jednotka (71) je opatiena uZivatelskym rozhranim (70) pro vstup dat.

7. Mechanizmus podle niroku 6, vyznadujici se tim, ¥ uZivatelskym rozhranim
(70) je klavesnice nebo CD mechanika nebo disketovd mechanika.

7 vykrest
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