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Mechanismus pro otevirani a uzavirani forem v IS stroji

Oblast techniky
Pihla§ovany vynalez se tyka IS (individudlnich sekcionalnich) strojii, které pfetvaieji

davky roztavené skloviny na lahve ve dvoukrokovém vyrobnim procesu, a obzviaSt€ se tyka

mechanismil pro otevirani a uzavirani forem v tomto stroji.

Dosavadni stav techniky

Prvni IS stroj byl patentovan v patentech USA registrovanych pod Cisly 1,843,159 ze
dne 2. Gnora 1932 a 1,911,119 ze dne 23. kvétna 1933. V souCasnosti se ve sve€i& pouZiva vice
ne? 4000 IS strojii od riiznych vyrobed, které kazdy den v roce produkuji vice neZ milion 1ahvi.
Takovy IS (individualni sekcionlni) stroj mé urdity pocet stejnych sekci (sekciondlni ram,
ve kterém a na kterém je namontovan urdity podet sekcionalnich mechanismi), kdy kazda
ztéchto sekei ma piedni formovaci stanici, kterd pietvaii jednu nebo vice davek dodané
roztavené skloviny na batiky majici otvor se zavitem (Usti 14hve) na spodku, a foukaci stanici,
do niZ baitky vstupuii a pretvateni se na lahve stojici ve vzpiimené poloze s stim sméfujicim
vzhiiru. Mechanismus pro obraceni a drZeni kruhovych dsti obsahujici proti sob postavenou
dvojici ramen, ktera sc otadeji kolem osy obraceni, premist'uji bafiky z pfedni formovaci stanice
do foukaci stanice a provadéji v prisb&hu vyrobniho procesu obraceni t€chio banck z polohy,
v niZ Gsti 1ahvi smé&fuji dol, do polohy, v niZ dsti 14hvi sméfuji vzhiiru. Lahev zhotovené ve
foukaci stanici se vyjima ze sekce odbéracovym mechanismem.

Ke zdokonaleni vykonnosti doslo jednak na ziklad€ zvySeni rychlosti IS stroje (doby
cyklu sckee), kdy se podet davek roztavené skloviny zpracovavanych v pribéhu jedné sckee
zvyiil z jedné na dvé, tfi a dokonce &tyfi , a jednak zvy$enim poctu sekef. Tato zdokonaleni
byla provedena bez vyrazého zvétSeni §ifky sekce. Toto bylo podstatné, protoZe mefitko
v§konnosti je pojimano jako podet 1ahvi vyrobenych za jednotku Casu v dané Sifce stroje, 4.
skuteéna vykonnost. To znamena, Ze, zvysi-li se na zakladé apravy #iika stroje se Sesti sekcemi
na $itku standartniho stroje s deseti sekcemi pii zachovéni piivodni rychlosti a vikonnosti sekci,

sniZi se skuteCna vykonnost o 40%.




Ptedni formové stanice obsahuje opané dvojice piednich forem a kone&na foukaci
stanice obsahuje opainé dvojice kone¢nych forem. Tyto formy jsou pemistovatelné mezi
otevienymi (odd&lenymi) a uzavienymi polohami. Opaén€ umisténé dvojice astnich kruhovych
forem, které jsou pfemistovany (neseny v blizkosti jejich vrchil) mechanismem pro obraceni a
dr¥eni kruhovych tisti, vymezuji Gstf 1atve a udrzuji vytvofenou bariku v pribéhu premistovani
z pfedni formovaci stanice do foukaci stanice.

Pfedni formy a konedné formy podle zminéného patentu “159 jsou neseny na vioZkach
pfemistovanych opaénymi nosici, které jsou ototné kolem spolené osy otaceni pfed formami
(pohyb zepfedu dozadu je urdovin pohybem baiiky zpfednich formovacich stanic do
foukacich stanic). Linerni motor (kapalinou ovladany motor) fidi Cinnost jak mechanismu pro
neseni piednich forem, tak i mechahismu pro neseni konetnych forem. Linearni motor pro
fizeni &innosti mechanismu pro neseni pfednich forem je namontovin na piedku osy otadeni
mechanismu pro neseni pfednich forem a vy¢niva vodorovné vnéj¥im smérem z pfedku rdmu
sekce a dvojice &lankovych fetdzli propojuje vystup motoru na strané pfednich forem s
mechanismem pro neseni kone¥nych forem. Lineami motor pro fizeni &innosti mechanismu
pro neseni konednych forem je namontovén svisle na strané osy otadeni (tyto mechanismy na
ka¥dé stanici json obecné oznagovany jako mechanismy pro ofevirani a uzavirani forem). Tento
plivodni IS stroj se vyviﬁul do podoby stroje, v ndmZ motory (kapalinou ovladané valce nebo

‘motory sotonym vystupem) jsou umisteny pod formami a ka?dy motor je propojen
s pfidruZenou dvojici nosicl forem prostfednictvim transmisi, které jsou vedeny svisle od
spodku sckee u pfedku nebo zadku dvojice mechanismu pro neseni forem (viz patenty USA
registrované pod &isly 4,362,544 a 4,427,431). Hnaci &lankovéa spojeni vyvijeji kroutici sily,
jejichz phsobeni na nosite je neZidouci. Navic hnaci &lankova spojeni musi byt konstrukénd
feiena sohledem na specifické tvary forem, a proto jak celé &ankové spojeni, tak i
mechanismus pro neseni forem vyZaduje provedeni souvisejicich zmén pii pifechodu ze
zpracovavani jedné davky roztavené skioviny na zpracovavani jiné davky roztavené skloviny.
V takovych strojich musi byt mechanismus ziverové hlavy pfedni formy a mechanismus
nalevky umistén na strand sckee v blizkosti prostiedku, coZ zt&zuje provadéni Gdrzby a oprav
t&chto mechanism® a vynucuje vyfazeni sousednich sekei z provozu. V téchto mechanismech

pro otevirani a uzavirani forem neexistuje nic, co by zablokovalo formy v potfebnych polohach




uzavieni forem v pribéhu vytvifeni baiiky, vdisledku éehoZ se mohou poloviny forem
odtladit od sebe a zpilisobit zvétieni svislého §vu na batice a tim i na hotové 1ihvi. Aby k tomu
nedochéazelo, musi byt &lankova spojeni konstrukéné feSena tak, aby se zabranilo pootvirani
forem v uzaviené poloze (viz patent USA cislo 5,019,147).

Provedeni IS stroje popisované v patentu USA ¢&islo 4,070,174 ma nazev AIS stroj.
V tomto stroji, kiery se dodnes prodava, jsou dvojice mechanismu pro drZeni forem
namontovany tak, aby provadély axilni (,A“) pohyb namisto otolného pohybu, pfifemz
piisluiné motory oviladaji jejich &innost obvyklym zplisobem. Stroj, ktery je odvozen od IS
stroje, ma nazev ITF stroj a je popsan v patentu USA d&islo 4,443,241. Tento stroj, ktery mé4 tfi
formovaci stanice [pfedni, znovu ohfivaci a foukaci nebo-li troji formovaci (anglicky triple
forming ) ,,TF ], nebyl Gsp&¥ny. V tomto stroji byl motorem pro.dvojice nosicli prednich a
foukacich forem svisle nasmérovany linedmi motor, jenZ byl umistén bezprostfedné pod
stiedem forem. Tento stroj také provadél pfemistovani polovin pfednich a foukacich forem
axialng.

Takové mechanismy pro otevirdni a uzavirani forem jsou znalné sloZité, obsahuji velmi
vysoky podet soudastek, které jsou specidlng konstrukéng feSeny pro specifické uspofadani
stroje, je¥ zabira znatnou &4st raimu nebo skiing sekce. Kvili tomu jsou tyto mechanismy velmi
néakladné a &asto zména specifického uspofadani stroje v podminkach provozu vyZaduje provést
prestavéni stroje na zaklad® vymény celého mechanismu. To nésledng zt€Zuje zkompletovani
potfebného trubicového rozvodu pro mechanismy sekce. Pracovni vzduch se musi privadét
v trubicich vedenych ped, za nebo navrchu ramu sekee a takovy trubicovy rozvod je pak velmi
nékladny. Navic podstatnym problémem IS strojii je to, Ze nériist rozméréi v diisledku piisobeni
tepla na strané pfednich forem se projevuje smérem k ose mechanismu pro obraceni a drZeni
kruhového disti, zatimco narist rozmérs v diisledku plisobeni tepla na strané foukacich forem
se projevuje smérem od osy mechanismu pro obraceni a drZeni kruhového dsti. Nakonec lze
uvést, Je tkinek sily nebude pfenaden pfimo na mezi€lanky, které nesou formy, protoZe nosic
nesouci tyto mezlanky je v draze sily, tak¥e v diisledku toho mohou byt tyto meziclanky
vystaveny a&inku krouticich sil tehdy, kdyZ plisobi svirajici zat¢z.




Podstata vynalezu

V souvislosti s uvedenymi skutednostmi je cilem pfihlaSovaného vyndlezu vyvinout
zdokonaleny mechanismus pro otevirani a uzavirani forem.

Dalii cile a vihody piihla§ovaného vynilezn se budou jevit ziejm&jsi na zaklade studia
nésledujici Asti této specifikace a pfipojenych nikresl, kieré zndzonfuji momentalné
upfednostiiované provedeni zahrnujici principy vynélezu.

Pichled obrazkii na vykrese

Obr. 1 je schematicky nakres IS stroje majiciho urity poget stejnych sekei, kdy kazda
sekce ma piedni stanici a kone¢nou stanici;

obr. 2 je §ikmy pohled predvadjici mechanismus pro otevirani a uzavirani forem jedné
ze stanic sekce;

obr. 3 je Sikmy pohled, ktery pfedvadi propojeni jednoho z mechanismi pro neseni
forem s vodici froubovou hnaci sestavou, ;

obr. 4 je boni pohled na pti¥ny fez vodici §roubové hnaci sestavy, ktera je piedvedena
na obr. 3;

obr. 5 je narys vodici Sroubové hnaci sestavy, kter je predvedena na obr. 3;

obr. 6 je #ikmy pohled na konstruk&ni feSeni transmisniho pouzdra, které je oddéleno
od svého drzaku;

obr. 7 je Sikmy pohled, ktery znézorituje, jak je vyfeSeno umisténi mechanismu pro
neseni forem umoXiujici linedmi pifemistovani ve sméru, jcni je kolmy ve vztahu k rovin¢
sevient; |

obr. 8 je ¥ikmy pohled na mechanismus pro -obraceni a drZeni kruhového Gsti, ktery
provadi premistovni bandk z pfednich forem do konctnych forem;

obr. 9 je pohled podobajici se pohledu na obr. 7 a pfedvadgjici druhé provedeni
mechanismu pro neseni forem, jehoZ umisténi umoZiuje linerni piemistovani,

obr. 10 je pohled, ktery se podoba pohledu na obr. 6 a ktery predvadi konstrukEni

fedeni transmisniho pouzdra odpovidajictho provedeni, jeZ je ukazino na obr. 9;




obr. 11 je pfiény fez &asti mechanismu pro neseni forem pfedvedeného na obf. 9, kfeq’r
znazoriuje, jak jeden z kruhovych hiideli miize vyrovnavat narist tepla; |

obr. 12 je §ikmy pohled predvadgjici kryt vodiciho Sroubu a transmise;

obr. 13 je §ikmy pohled, ktery pedvadi loZe stroje, kter¢ nese jednotlivé sekce IS stroje;

obr. 14 je Sikmy pohled na ast loZe stroje;

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

obr. 15A je alternativni provedeni elektronického blokového schématu znazomiujiciho
oviadani mechanismu pro otevirani a uzavirani forem;

obr. 16 je prvni postupovy diagram znazomfujici fidici algoritmus mechanismu pro
otevirani a uzavirani forem;

obr. 16A je druhy postupovy diagram zndzomiujici fidici mechanismus pro otevirani a
uzavirani forem

obr. 17 je $ikmy pohled na piedni formovou stanici sekee pfedvédéjici mechanismus
zavérové hlavy, ktery je namontovan v rohu vrchni .stény ramu sekce;

obr. 18 je bodni fez ovladaci &asti mechanismu zavérové hlavy, ktery je predveden na
obr. 17;

obr. 19 je pfi€ny fez z pohledu narysu predvadgjici zavérovou hlavu nad pfedni formou
IS stroje;

obr. 20 je pohled, ktery se podoba obr. 19 a ktery pfedvadi situaci, kdy zavérova hlava
vstupuje do pracovniho styku s predni formou v prvni poloze; |

obr. 21 je pohled, ktery se podoba obr.19 a ktery predvadi situaci, kdy zivErova hlava
vstupuje do pracovniho styku s pfedni formou ve druhé poloze;

obr. 22 je sikmy pohled na zavérovou hlavu; a

obr. 23 je postupovy diagram, ktery pfedvadi Cinnost ovladate mechanismu zavérové
hiavy.

Obr. 24 je pohled, ktery se¢ podobd obr. 17 a ktery pfedvadi mechanismus ramena
nalevky, jenZ je namontovan na ramu sekce;

obr. 25 je §ikmy pohled na alternativni provedeni mechanismu pro obraceni a drzeni
usti pouzivaného spolecné s mechanismem pro otevirani a uzavirani forem pfedvedenym na

obr. 9a 10;




obr. 26 je pohled, ktery je vzat podle pfimky 26 - 26 na obr. 25;

obr. 27 je axialni pohled na spoj krytu gnekového pievodu a skiiné motoru,

obr. 28 je postupovy diagram znazoniujici algoritmus obracent,

obr. 29 je postupovy diagram piedvadgjici algoritmus otvirdni Ustniho kruhu,

obr. 30 je postupovy diagram pfedvadéjici vratny algoritmus;

obr. 31je §ikmy pohled na mechanismus ustniku pfedni formové stanice, ktery je
¢astedné piedveden na obr. 17,

obr. 32 je §ikmy pohled na jediny ustnikovy kanystr,

obr. 33 je dikmy pohled na tstnikovou upevriovaci desku;

obr. 34 je §ikmy, oddéleny pohled pfedvadgjici propojeni prvmich &ty obsluznych
potrubi vedenych do spodku rozvadéciho zakladu astniku;

obr. 35 je Sikmy pohled na piedni elo spojovaci skiing;

obr. 36 je Sikmy pohled na homi povrch spojovaci skiing;

obr. 37 je §ikmy pohled na vrchni stranu a pfedni ¢elo rozvadéciho zékladu ustniku;

obr. 38 je sikmy pohled na ustnikovou piechodovou desku;

obr. 38A je pohled, ktery se podoba obr. 38 a ktery predvadi alternativni dstnikovou
pfechodovou desku;

obr. 39 je pohled, ktery se podoba obr. 31 a ktery pfedvadi alternativni upevinovaci
desku;

obr. 40 je §ikmy pohled na &ast drzaku kruhového hrdla, ktery ma alternativni tvar;

obr. 41 je bo&ni fez prvni upeviiovaci sestavy predvadéjici prvni polovinu formy, ktera |
je nesena mezitlankem pro neseni formy;

obr. 42 je bolni fez druhé upeviiovaci sestavy piedvadgjici druhou polovinu formy,
ktera je podepfena meziclankem pro neseni formy;

obr. 43 je boéni fez tieti upeviiovaci scétavy predvadgjici tieti polovinu formy, ktera je
podepiena mezilankem pro neseni formy; a

obr. 44 je schematicky boni fez pfedvadéjici pfedni formu nesenou v pfedni formové
stanici a foukaci formu nesenou v piistusné konecné stanici,

obr. 45 j¢ §ikmy pohled na mechanismus odbérace, ktery byl sestaven podle vyslednych
zavéru piihlasovaného vynalezu,
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obr. 46 schematicky znazorfiuje oddéleni ramena odbérace z mechanismu odbérade,
ktery byl piedveden na obr. 45; a
obr. 47 je postupovy diagram znazoriujici ,Z“ posunuty algoritmus oviadani

mechanismu odbérace.

Piiklady provedeni vynalezu

IS stroj obsahuje urdity pocet (obvykle 6, 8, 10 nebo 12) sekei 11. Konvenéni sekee ma
podobu skfitiového ramu nebo sekéni skfing 11A (obr. 2), kterd obsahuje nebo nese
mechanismus sckce. KaZdi sckce obsahuje pfedni formovou stanici, kterd méa oteviraci a
uzaviraci mechanismus 12 pro pfenaSeni pednich forem, v nichZ jsou dodané davky roztavené
skloviny pfemdfiovany do bandk, a konetnou stanici, kitera ma oteviraci a uzaviraci
mechanismus 13 pro ovladani kone¢nych forem, do nichZ vstupuji batiky, které s¢ nasledné
pietvaii do lahvi. V jednom cyklu ka?dé seckce miZe byt zpracovavana jedna, dve, i nebo
&tyfi davky roztavené skloviny, a proto v zavislosti na podtu sou¢asné zpracovavanych davek
roztavené skloviny v fedeném jednom cyklu bude kazdy stroj piislusné oznaovan jako stroj
pro jednu davku roztavené skloviny, stroj pro dvé davky roztavené skloviny, strqj pro tii davky
roztavené skloviny (pfedvedené provedeni) mebo stroj pro &tyfi davky roztavené skloviny.
Odbératovy mechanismus (obr. 40) vyjima zhotovené lahve z koneéné stanice a pfenasi je na
odstavku 14. Odtladovaci mechanismus (neni pfedveden) nasledné pfemist'uje zhotovene lahve
z odstavky 14 na dopravnik 15, ktery je odvadi dale od stroje. Piedek stroje (nebo sekce) je
tim koncem, ktery je vzdalengjsi od dopravniku, pfitemZ zadek stroje je tim koncem, ktery se
nachazi v blizkosti dopravniku, a strany a stroje nebo sckei sméfuji kolmo na fe€eny dopravnik.
Pohyb ze strany na stranu je pohybem, ktery je rovnobézny s vedenim dopravniku.

Obr. 2 piedvadi Sast sekce 11 stroje pro tii davky roztavené skloviny vyrobeného podle
vyslednych zavérli prihlasovaného vynilezu a je schematickou ukazkou konstrukéniho feSeni
predni formové stanice. Sekce 11 obsahuje sekéni ram 11A ve tvaru skiin¢ majici vrchni st€énu
134 s hornim povichem a boéni stény 132. KaZzdy mechanismus pro otevirani a uzavirani
forem obsahuje opaéné postavenou dvojici mechanismi 16 pro drZeni forem. Kazdy
mechanismus pro drZeni forem je propojen s prostiedky oviadaci sestavy obsahujicimi otaceci

polohovag linearni transmise 18, ktery je namontovan na vrchu sekéniho ramu 11A aje




pohanén ovliadacim systémem 19 majicim otoény vystup pro pfemisCovéni piidruZencho
mechanismu 16 pro dr¥eni forem pfimodaie ve sméru do stran mezi odtaZenou, oddélenou
polohou a piitaZenou polohou, v niZ jsou poloviny opacné dvojice mechanismil pro drZeni
forem k sob& pevné piitisknuty. Mechanismy pro drZeni forem piednich formovych stanic jsou
stejné, ale mechanismus pro drzeni forem jedné stanice se miZe svymi rozméry odliSovat od
mechanismu pro dr¥eni forem jiné stanice jako dilsledek rozdilii ve vyrobnim procesu, které
budou zkusenym odbornikil v této oblasti techniky dobie znamé. ProtoZe piedvadenym strojem
je stroj pro i davky roztavené skloviny, ponese kazdy mechanismus pro drZeni forem piedni
nebo konedné stanice tii poloviny 17 forem (piednich forem nebo konecnych forem).

S odkazem na obr. 3, 4 a 5 bude nyni popsano jednak piipojeni mechanismu pro drZeni
forem k pfidruyenému hnacimu systému a jednak prostiedky pro pfemistovani mechanismu
pro drZeni forem mezi piitaZenou polohou a odtaZenou polohou. Obr. 4 a 5 ukazuji pouze
mechanismus pro drZeni forem, ktery nese mechanismus, jenZ je pfidruZen k jediné sckei,
zatimco obr. 6 predvadi altemnativni skiifi, ktera ponese dva mechanismy pro drzeni forem
tehdy, kdy? na sebe budou navazovat dvé sekee, a ktera ponese pouze jeden mechanismus pro
dryeni forem tchdy, kdyZ nebude navazovat Zadna sekce. Ovladaci systém 19 obsahuje
servomotor 66 (s n&jakou pievodovkou a/nebo pievodem pro zménu sméru) majici otocny

kulovému nebo lichob&znikovému), jenz ma horni &ast s pravotodivym zavitem a dolni Cast
s levotodivym zavitem, prostfednictvim spojovaci soucasti 68. Skiifh 90 nese vodici §roub 70.
Oba konce tohoto vodiciho §roubu jsou umistény ve skifni 90 ve svislé poloze ve vhodnych,
jednoduchych radialnich nebo zdvojenych sestavich kuliCkovych lozisek 99. Skfin ma
podstavcovou &ast 93, kterd je piiSroubovana k homimu povrchu 94A, 94B (obr. 6) dvou
sousednich sekénich ramd (neni-li pfipojena 7adna navazujici sckee, bude vrchni sténa sckee
rozsitena vnéj§im smérem, aby vytvofila dokonalejsi podstavec pro skiiii) vhodnymi §rouby 95,
opaéné boéni stény 96, jeZ obsahuji vyztuhova Zebra 97, a odnimatelné horni ¢asti 98. Vodici
§roub je piipojen k otacecimu polohovaci linearni transmise obsahujicimu maticové prostiedky,
které maji dolni matici 72 s levotodivym zavitem a bormi matici 74 s pravotocivym zavitem a
které jsou umistény na fedeném vodicim §roubu. Otdceci polohovac linearni transmise navic

obsahuje prosticdky pro pfipojeni matic 72, 74 k mechanismu pro drZeni forem, kdy prvni




dvojice zvedacich ¢&lankll 76 je pfipojena najednom konci khomi matici 74, druha
dvojice zvedacich &lankd 78 je pfipojena na jednom konci k dolni matici 72 a tfmen 82 ma
vodorovnou diru 91 nesouci pfi¢ny, vodorovny oto¢ny hfidel 80, k némuZ jsou otolné
piipojeny druhé konce zvedacich &lankdl 76, 78 (z divodu prodlouZeni Zivotnosti feCenych
&lankd se pouZivaji objimkova nebo pfirubova pouzdra). Timen 82 ma také svislou diru 92, do
ni otoing vstupuje svisly otoény htidel 27 mechanismu pro drZeni forem. V disledku toho
bude otaceni vodiciho §roubu 70 jednim smérem naslednd pfisunovat mechanismus pro drZeni
forem smérem k opatnému mechanismu pro dreni forem a naopak. Mize byt vidét, Ze
zvedaci &lanky 76, 78 vytvaieji kloubové spoje, kieré se mohou pohybovat mczi piitazenou a
odtazenou polohou a které G&inkuji vodorovné mez skiini 90 a mechanismem pro drZeni
forem.

Kazdy mechanismus pro drZeni forem ma nosi§ 30 a dolni a horni mezi€lanky 24, které
dr# poloviny forem a které jsou na nosi¢i 30 neseny na hiideli 27, ktery prochazi svistymi
dirami v nosi¢i 30, mezitlancich 24 a ve timenu 82. Timen 82 vstupuje do kapsy 101 v nosici
30. Na obrazcich je viddt, % vodici $roub je svisly a je veden v blizkosti mechanismu pro
drzeni forem, pfitemZ polohovad linearni transmise, kterd propojuje otodny vystup
servomotoru (vodici $roub) a mechanismus pro drZeni forem, je kompakiné umistén mezi
vodicim §roubem a mechanismem pro drzeni forem na homim povrchu vrchni st€ny 134 sekee.

Otageci polohovaé linearni transmise je kompletné umistén nad vrchem sekéniho ramu a vytvari

ZAtE7 plisobici v blizkosti stfedu (svisle a vodorovn€) mechanismu pro drzeni forem [svisle

proto, ¢ osa vodorovného hiidele 80 leZi uprostied mez homim meziclankem 24 a dolnim
mezidlankem 24, a vodorovné proto, ¢ osa svislého hfidele 27 prochézi stfedem télesa nosite
30 (2 mezitlankd 24)]. ZatéZ, ktera se pfenasi pfimo ze svisiého hfidele 27 na horni mezi€lanek
24 a dolni meziclanck 24, plisobi v roving, kierd je kolma ve vztahu ke styCné rovin¢ forem a
ktera protina stfed forem (stied prostfedni formy nebo, existuje-li sudy podet forem, prostiedni
vzdalenost mezi stfedy forem). Smér plisobeni této zitéZe je kolmy ve vztahu ke stytné roviné
(roviné sevieni) nachazejici sc mezi opaénymi polovinami forem a, protoZe svisly otony hiidel
27 otoénd nese oba mezitlanky 24 a timen 82 a tento thmen navic otodné podpirad vodorovny
otoény hiidel 80, ktery je piipojen ke zvedacim Clankim, nejsou meziclanky 24 vystaveny

7adnym krouticim silam v priibdhu piisobeni svirajici zatéZe. V souladu s tim bude sila vyvijena
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otadecim polohovaéem lincarni transmise pfenaSena pfimo na meziClanky 24 - nosi¢ 30 se
nenachazi v draze svirajici zatéze.

Ob& matice 72, 74 maji plochy, zadni opémy povrch 84, ktery je pfidruzen
k plochému, opracovanému, svislému opémému povrchu 86, jenZ je vymezen na zadni sténé
88 pouzdra (odlitku) 90 transmisc. Pfi odtahovani mechanismu pro drZeni forem se zadni
opérny povrch matic 72, 74 odd¢li v rozsahu piedem stanovené vzdalenosti (vile) od svislého
opémého povichu 86, ktery je vymezen na st€né. Vodici sroub 70 spliiuje pozadavek takové
pevnosti, aby v pribéhu pfisunovani mechanism@i pro drzeni forem aZ do sviracitho dotyku
opaénych polovin forem, kdy na n& plsobi pozadovana zal€Z, piivedl potiebnym zpiisobem
maticové opémé povrchy 84 az do dotyku s opémym povrchem 86 zadni stény. Pouzdro 90
vodiciho §roubu ma potfebnou pevnost, aby existovala jistota, Ze tato zatcz miiZe ptsobit a Ze
odnimatelna vrchni &ast 98 miiZe byt sefizena pfed upevnénim na svém misté z divodu
nastaveni pozadované vile mezi opémymi povrchy matic a opémym povrchem stény.
V souladu s tim poloviny forem, mechanismy pro drZeni forem, opacné umisténé transmise a
pouzdro 90 vymezi piihradovy nosnik (zhotoveny 2 trojuhelnikovych struktur), kiery je nesen
nad hornim povrchem sekéniho ramu, aby zabrafioval jak svisiému vychylovani (piihradovy
nosnik bude takto chranit nosné hiidele pied zaté# udinkujici smérem doll), tak i oddélovani
polovin forem do stran (vodorovné) v disledku svislych zat€Zi piisobicich v priib&hu
formovaciho procesu. Aby bylo zajifténo mazani opérnych povrchli 84, 86, lze wvytvofit
skrze vhodné priichody vedené v pouzdru 90 vodiciho Sroubu. Aby se minimalizovalo tieni,
mii¥e byt obrobeny povrch impregnovan tuhym mazivem. Aby se zajistila vét§i pevnost, miiZe
byt pouzdro 90 vodiciho $roubu (obr. 6) zdvojeno tak, aby mohlo nést dalsi vodici Srouby,
které budou piipojeny k otagivym polohovactum lincarnich transmisi sousednich sekci.

KaZdy meziclanek 24 (obr. 7) obsahuje prvni ast 26, kterd se otadi kolem svisi¢ho

otocného hiidele 27 a ktera nese jednu z polovin forem, a druhou Cast 28, ktera nese dal§i dvé

poloviny forem a které je pfipojena prostfednictvim otoéného Cepu 29 k prvni &asti 26 v takové
poloze, kterd zajisti, Ze G¢inek plisobeni sil na ka*dou formu bude rozloZen stejnoméme.
Otocny hiidel 27 kluzné prochazi smérem dold skrze prvni Sast 26 horniho meziclanku 24,
skrze vrehni sténu 30A nosice 30, skrze transmisni timen 82, skrze dolni sténu 30B nosice 30 a

koneéné skrze prvni &ast 26 spodniho mezi€lanku 24. Dvojice kolikfi 31, kter¢ jsou vedeny
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smérem dolii skrze horni meziclanek 24, skrze nosi¢ 30 a skrie spodni meziclanek 24, maji
predem stanovenou vili ve vztahu k fedenym Castem meziclankd, aby vymezily poZadovany
pohyb jejich prvni Casti 26 a druhé Casti 28.

Mechanismy pro dr¥eni forem jsou, jak bude nyni vysvétleno, konstrukéng feSeny pro
Kluzny pohyb na dvou rovnob&znych hiidclich 40, 50. Nosi¢ 30, jehoz poloha je rovnob&zna
ve vztahu k roviné sevieni, ma na jednom Konci vngjsi (v uréité vzdalenosti od mechanismil pro
obraceni a drZeni kruhovych usti - obr. 8) montaZni pfirubu 32. Tato montadZni piiruba je
piipevnéna vhodnymi piipeviiovacimi prosticdky 34 k bloku 35, kiery ma odpovidajici vyiez
38 pro umisténi fe¢ené piiruby a ktery ma plochy, vodorovny, opérny povrch 36 pro pojizdéni
na plochém, vodorovném, opémém povrchu (draze) 41 vymezeném na hiideli 40, jimZ je
tyfhran a jenZ je souSasti konzoly 42 pfipevnéné k sekénimu ramu v blizkosti jeho konce
(konzola 42 by piipadné mohla byt vytvofena jako soucast pouzdra nékterého jiného
mechanismu). Stérade (nejsou predvedeny) budou udrzovat povrch drihy v Cistoté a mazivo
miZe byt dodavano k bloku tak, aby opémé povrchy mohly byt pribézné mazany. Vnitini
(nachazejici se v blizkosti mechanismu pro obracené a drZeni hrdel) konec nosiCe 30 je
pfipevnén vhodnymi pfipeviiovacimi prostfedky 34 k bloku 46 ve tvaru WL ktery tvofi jeden
celek snosnym blokem 48, a méa valcovity opémy povrch, jenZ kluzn¢ pojizdi na
odpovidajicim valcovitém opémém povrchu hiidele 50.

Mechanismus 110 pro obraceni a drZeni kruhovych usti (obr. 8) je namontovan na
hornim povichu sekéni skiing mezi pfedni stanici a koneénou stanici. Tento mechanismus ma
dvoiici opa¢nych drzaki 112, které¢ mohou byt pfemistovany z oddélené polohy do predvedené
uzaviené polohy Ginnosti piislusnych, vodorovn¢ umisténych pneumatickych valcd 114. Tyto
drzaky kruhovych dsti nesou opacné poloviny 115 Gstnich krouzkdi, které uzaviraji spodek
picdnich forem tehdy, kdyZ jsou poloviny forem sevieny, a které pfi uzavieni ustnich krouzkt
urduji tvar Gsti (zavitll) 116 jednotlivych banék a konetné i 1ahvi. Po vytvofeni fe€eného tvaru
Gsti se drzaky 120 kruhovych disti pootogi o 180° v diisledku ¢innosti mechanismu pro obraceni
a dr¥eni kruhovych dsti ovladaného servomotorem 108 tak, aby uvedl do otacivého pohybu
¢nckovy hnaci hifdel (neni predveden) vedeny ve $nekovém bloku 118, vnémZ se nachazi
énckové pievodové kolo, kieré je umisténo ve vhodném snckovém prevodovém krytu 120.
Valce 114 mechanismu pro obraceni a drzemi kruhovych usti jsou vhodné upevnény mezi

opacné umisténvmi svisivmi podpérami nebo konzolami 122 a zminénym $nekovym




pievodovym krytem. Svisly §nekovy blok 118 a obraceni provad&jici konzoly 122 jsou
piipevnény k hornimu povrchu sekéniho ramu.

Na obr. 8 je vidét, e kruhovy hiidel 50 mechanismu pro otevirani a uzavirani pfednich
forem, kiery je umisién v blizkosti mechanismu pro obraceni a drzeni kruhovych Usti, je na
kazdém konci uloZen v opaénych, obraceni provadgjicich konzolach 122. Kruhovy hiidel
mechanismu pro otevirani a uzavirani kone¢nych forem méa podobu dvoudilné kruhové hfidele
50A. 50B. Tyto hiidele jsou namontovany souosc a kazdy je na jednom konci uloZen
v obraceni provadéjici konzole 122 a na druhém konci ve svislém $nckovém bloku 118. Bez
ohledu na to, zda jde o piedni formovou stanici nebo koneénou formovou stanici, Ctythranny
hiidel 40 umoZiiuje, aby se nosié roztahoval v disledku stoupajici teploty st¢jnym smérem dale
od osy obraceni (stiedu sekee).

Jak je vidét ma obr. 9 az 11, mohou byt dva kruhové hfidele S0C alternativné
namontovany pfimo na nosi¢i 30. Voln¢ konec téchto hiideli kluzn¢ vstupuje do vhodnych
loZisek 170 (obr. 10) v piislusnych dirach 171 vytvofenych ve dvojici montaznich blokt 172,
kieré jsou konstrukéné feSeny tak, aby tvofily jeden celck s pouzdrem 90 vodiciho Sroubu.
Kazdy tento montazni blok ma dvojici svisle, v uréité vzdalenosti pod sebou umisténych loZisek
170, do nichZ vstupuji kruhové hfidele 50C z mechanismi pro drzeni forem sousednich sekci.
Kazd4 dvojice kruhovych hfideli patfici k urcité sekci (jedna v¥sc a druhd niZe) je umisténa
svisle nad sebou ve stcjné vzdalenosti nad a pod osou vodorovného, tfmenového otoéného
hiidele 80: ProtoZe roztahovani hnaciho bloku v disledku zvySeni tcploty nebyva tak velké jako
tepelné roztahovani nosice 30, je do nosiCe zabudovan vyrovnivaci mechanismus, takZe bez
ohledu na to, zda jde o pfedni formovou stanici nebo zadni formovou stanici, s¢ bude nosi¢
roztahovat v diisledku zvySovéni teploty stejnym smérem déle od stfedu (osy obraceni) sekee.
Na obr. 11 je vidét, ¢ §roub 174 propojuje Sep 176 na jedné strané nosice 30, klery muze
vodorovné klouzat v podéiné Sepové draze 177, s vn€j§im kruhovym hiidelem 50C na druhé
potiebnou viili, aby usnadnily klouzani epu ve vodorovném sméru ve své draze (pomémd) a
tim umo¥nily tomuto kruhovému hiideli udrZovat rovnobéZnost s dalsim kruhovym hridelem
v rozsahu teplot daného prostiedi.

Jak v provedeni piedvedeném na obr. 8, tak i v provedeni pfedvedeném na obr. 9a 10

je kazdy nosi¢ umistén na kruhovém hiideli vedeném mezi osou obraceni a stiedem
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mechanismu pro otevirani a zavirani forem, pfiCemZ je umisién na druhé strané sticdu
mechanismu pro otevirani a uzavirani forem na ose, ktera se mitZe pfenadet icinek roztahovani
materialu v diisledku zvySovani tepla dale od osy mechanismu pro obraceni a drZeni kruhovych
Usti. To znamend, ¢ roztahovani v disledku tepla jak koneéné formové stanice, tak piedni
formové stanice bude postupovat stejnym smérem (dale od osy mechanismu pro obraceni a’
drzeni kruhovych tisti). Toto nebylo jests nikdy pfedtim dosaZeno. V viech doposud znamych
IS strojich smé&foval Gitinek tepelné roztaZitelnosti v pfipad¢ strany pfedni formové stanice
smérem k mechanismu pro obraceni a drzeni kruhovych usti, zatimco v piipadé strany konecné
formové stanice se projevoval smérem od mechanismu pro obraceni a drZeni kruhovych sti.
V tomto ohledu je tepelné roztahovani picdni stanice a zadni stanice vedeno stejnym smérem
jako drzak kruhovych usti, coZ umoziuje lepsi vyrovnani pracovniho sméru stroje.

Obr. 12 piedvadi strukturu krytu jednoho z pouzder vodiciho Sroubu. Je vidét, Ze nosic
je plng zataZen. Kryt ma predni, svaZujici se sténu 52, kterd se kryje s vrchem nosice 30 a
kiera je pfipojena k zadnimu vrchnimu okraji zavésem 53. Kryt ma rovnéz boky 54, které tvofi
jeden celek se sténou 52 podél obou okrajii 56 ve vrchni &asti. Kazdy bok ma svislou &ast 57,
ktera kryje piislusnou &ast nosie v jeho zataZené poloze. Ovladag krytu v podobé klapky 58,
kiera je piipojena k prednimu okraji vrchni Casti 98 zavésem 60, se opird o opacné, dovnitf
vedené konzoly 61, jeZ jsou piipevnény ke svazujici se pfedni st€né 52 krytu. V zatazené
poloze je vrchni okraj krytu v blizkosti zavésu 60. KdyZ se nosi¢ odtahuje, vrchni ¢ast krytu (a
Klapka) pfechazi do mimé&ji se svaZujici polohy a klapka a vrchni Sast se piiméfené pohybuii,
aby se pfizpisobily pfemistovani.

Na zaklad® ¢innosti transmisi mechanismii pro otevirdni a uzavirani forem umisténych
nad vrchni sténou sekéniho rdmu a na zakladg &innosti transmisi pohdnénych elektronickymi
motory, které jsou namontovany tak, aby, jak je predvedeno, sméfovaly doli od vrchni stény
sekéniho ramu, se provadi otevirani podlahové Casti sekéniho ramu, kterd je znamym
zplisobem zapInéna t€mito motory (pneumatickymi valci) transmisemi (spojovacimi clanky).
Sekéni ramy 11A stroje (milZe jich byt 6, 8, 10 atd.) jsou umistény na podstavci, ktery je
vymezen uréitym poétem dvoudilnych loZi 130, kter¢ jsou spojeny k sobg. Kazdé dvoudilné
loze ma prichodové prostiedky, které jsou vedeny z jedné strana na drubou stranu loZe
v navaznosti na obdélnikové otvory 136 _ve stranach 132 loze oddélenych Zebry 137 bocni

stény, pro kluzny vstup uréitého poltu (osmi v upfednostiiovaném provedeni) bezesvych,
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Styihrannych potrubi 138 pro vedeni tekutiny, jéi prochazeji celou §itkou stroje. Tato potrubi
slou# k G¢eliim pneumatického oviddani, vzduchového chlazeni, mazani a vytvafeni podtlaku
atd. podle potieby. Vrchni sténa 134 ma otvory 140 pro pfedni formovou stanici a otvory 142
pro koneénou formovou stanici, kdy témito otvory 140, 142 prochézeji fe€ena potrubi 138 pro
piivod tekutiny do kazdé sekéni skifn€. Sckéni kabely a rozvody jsou vedeny pod fecenymi
potrubimi a prochazeji vzhiiru skrze prostor mezi skupinami potrubi a skrze rozvodové
priichody 145 vytvotené ve vrchni sténé 134 tak, aby mohly byt piipojeny k jednotlivym
mechanismim. |

Potrubi 138, ktera prochazeji z jednoho konce stroje ke druhému a ktera jsou pfipojena
k piislu$nym zdrojiim, jsou uvolnitelné piichycena ke kazdym dvéma sckénim loZim pomoci
upinaci strukfury (obr. 14), ktera obsahuje I-nosnik 147, jenZ nese viechna potrubi, a upinaci
zafizeni 148 na pfedku a zadku loZe, kdy toto piipinaci zafizeni je pfipevnéno mezi I-nosnikem
a vrchni sténou loZe. Kazdé upinaci zatizeni ma ovladaci Sroub 149, ktery ma utahovaci hlavu
151 a ktery zaji§Cuje upevnéni potrubi 138 skrze pfisluSné otvory 153 vioz. Otaceni
oviadaciho $roubu jednim smérem pfitladi potrubi k Zebrim 137 bocni stény a zvednou je
vzhiiru do pevného dotyku s Zebrem 143, které vycniva dolil z vrchni stény 134 dvoudilného
podstavce. Pokud je nutné vyjmout jedno z téchto potrubi a nahradit je napfiklad dvéma
potrubimi, provede se uvolnéni upinaciho mechanismu oti¢enim utahovaci hlavy v opainém
sméru, &im¥ se odstrafiované potrubi uvolni a miize byt nasledné kluzn€ vytazeno a nahrazeno
nékolika daliimi, vedle sebe vedenymi potrubimi (potrubi mohou byt piidavina nebo ubirana
podle pfedem ur&eného podtu v zavislosti na pozadavcich vyrobniho postupu).

S odkazem na obr. 15 a 16 bude vysvétleno, Ze kazdy motor mechanismu pro otevirani
a uzavirani forem pracuje znamym zpisobem, kdy signaly se zpétnou vazbou jsou vysilany do
ovladaZe pohybu, ktery fidi servozesilovace, jeZ ovladaji motory (servomotory). Jak je vidét,
motory jsou vzijemné elektronicky spfazeny. Motor/kodér Cislo 1 (fidici) M1/154 sleduje
pozadavkovy signal z ovladaciho zafizeni posloupnosti poloh 150 pohybového ovladaCe 155.
Pohybovy ovladaci polohovy procesor 152 se zp&tnou vazbou, ktery piijma digitalni signal se
zpétnou vazbou z kodérové &asti motoru/kodéru Cislo 1, vysila signal do sumacniho obvodu
156. Sumaéni obvod vysild do ovladaciho signalniho procesoru 138, digitalni signal, ktery
postupuje do zesilovade 160, jenz fidi motor/kodér Cislo 1. Ovladaci zafizeni posloupnosti

poloh pohybového oviadage piijma signal ze sumacniho obvodu 156, provede jeho zpracovani
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na pozadavkovy signal s naslednym odeslanim do druhého sumacniho obvodu 161, ktery
rovnés piijma signal z polohového procesoru 162 se zpdtnou vazbou, jenZ piijméa digitdlni
signal se zp&tnou vazbou z kodérové &asti motorwkodéru &islo 2 (M2/168), a vysila digitalni
signal. Tento signal je pieveden druhym zesilovacim ovladacim signilnim procesorem 159,
ktery vysila signal do druhého zesilovale 162, ktery fidi Cinnost motorwkodéru Cislo 2
(podfizeného) 168.

Oddglovani polovin forem pfi Gplném odtaZeni nosict forem (kazdy je v poCatecni
poloze) ma¥e byt piedem uréeno a idedlném stfedovym bodem pohybu forem je polovina
vzdalenosti mezi nimi. Polateéni krok podavaciho programu spo&ivd vtom, Ze ovladaci
zafizeni posloupnosti poloh 150 stanovi pfemistovaci profil, kiery bude fidit Cinnost motoril
(M1, M2), které jsou vzajemné elektronicky spfaZeny, tak, aby piemistovaly formy pfidruzené
k témto motoriim do zminéného idealniho stfedového bodu. Aby se dokonCeni pfemistovani
obou nosi¢t forem skutedné potvrdilo, je proveden test rychlosti kaZdého motoru a, jestlize
rychlost jednoho motoru (VM1) a rychlost dal§iho motoru (VM2) se rovna nule, zatne dalsi
krok v piisunovém programu tim, e ovladaci zafizeni posloupnosti poloh stanovi takovy profil
rychlosti, ktery bude Fidit &nnost motor® pii velmi nizké rychlosti (Vs) - (foto mitze byt jakykoli
povel, ktery uvede motory do Cinnosti). KdyZ se skuteéna rychlost kazdého motoru znovu
rovna nule, je provedeno uréeni, zda je skutetna koncova poloha vysunutého nosice forem
vrozsahu pfijatelné chyby (#/-.X“ od idedlniho stiedového bodu). Kodér nalezejici ke
kazdému motoru poskytuje udaje, podie nichZ miZe byt urCena skuteCna koncova poloha.
Jestlize jsou nosie forem v piijatelné poloze, je moZno provést tieti krok podéavaciho
programu, kdy &innost kazdého motoru vyviji zvoleny kroutici moment v priibéhu uréeného
gasového tseku (. T1%), ktery miize byt nastaven pies potitac. Timto ¢asovym dsekem je doba,
kdy budou poloviny forem sevieny k sob&. Poté, co tato doba skoni, vrati se kazdy nosi¢
forem do své 0 polohy, nebo-li podatetni polohy. Aby se kazdy mechanismus pro neseni
forem vratil, jak je pfedvedeno, do pogatedni polohy, je kazdy motor oviddan pii nizké rychlosti
- VS, kdy ozna¢eni minus znamené otaceni v opacném sméru (ktery muZe byt nastaven - Sipka
piedstavuje vstup poitade) v pribéhu omezeného Casoveho dseku T2 (ktery rovnéZz miZe byt
nastaven - §ipka predstavuje vstup pocitade) do ,roztrZeni forem pred tim, neZ jsou drzaky
forem stazena do ,0“ polohy pii velké rychlosti -VR (profil otvirani - napiiklad staly usek

zrychleni nasledovany stalym tsekem zpomaleni koncicim v pocatecni poloze).
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Druhy algoritmus oviadani dvou servomotordt je pfedveden na obr. 15A. V tdmto provedeni
mé oviada¢ pohybu k dispozici ovladaci zafizeni posloupnosti poloh pro kazdy motor. Proto
nejsou motory vzajemné elektronicky spiaZeny. Jak je vidét na obr. 16A, je kazdy motor
ovladan tak, aby soudasné pfemistoval piisluiny drzik forem podle pfedem stanoveného
piisunového profilu (profil pfemisténi/rychlosti/zrychleni) do idedlni stfedové polohy (jedna
polovina celkové vzdalenosti plus zvolena vzdalenost, jejimz vysledkem by mélo byt sevieni
" opatnych drzakd forem s naslednym zastavenim). SkuteCnost, Ze se oba drzaky forem
zastavily, je ovéfena (signal chyby mliZe byt monitorovan) a skuteéna poloha kaZdého drzaku
forem je uréena a porovnana s polohou idealniho stfedového bodu. Jestlize je skutena poloha
kazdého dridku forem vrozsahu +/-X od polohy idedlniho stfedového bodu, je pfisun
piijatelny. Pokud to neni tento pfipad, bude vyprodukovan signal oznamujici chybu. Skutecny
sttedovy bod je uréen (celkova vzdalenost drahy obou drZiki forem déleno dvéma) a je urcen
novy idedlni stredovy bod. Jestlize se jeden drzdk forem pohyboval po delsi dréze neZ druhy
drzk forem, (po del§i draze, neZ je prijatclny rozdil), ovlidaci zafizeni uréi rozsah dpravy
piisunového profilu jednoho z motord, kterjf’ bud zrychli premistovani nebo zpomali
pfemistovani, aby se zmensil rozdil vzdalenosti, kterou absolvuji oba drZaky forem. Poté
oviadaci zafizeni zajisti poZadovany kroutici moment na motory-a bude pokracovat v programu
piedvedeném na obr. 16.

Obr. 17 piedvadi mechanismus 180 zavérovych hlav, ktery je namontovan na vrchni
sténé 134 sekéniho ramu 11A. Nosi¢ové rameno 182, které nese tfi zavérove hlavy 184
(mechanismus zavérovych hlav je pfedveden schematicky, protoze existuje velkd Skala
specifickych konstrukénich fesen), je piipojeno ke svislé oviddaci tyci 186. Tato ovladaci ty¢€ se
zvedne a bude se otaet v prib&hu doby, ve které se nachézi v iscku nejvyssiho zvednuti, takze
zavérové hlavy se mohou piemistovat mezi zdviZenou, odtaZenou polohou a dolni pfitazenou
polohou, ve které se budou nachézet na vrchu piednich forem. Toto sdruzujici pfemistovani je
fizeno &nnosti servomotoru 188 (obr. 18), ktery ma otodny vystup 190, jenZ je piipojen
pomoci spojovaciho zafizeni 192 ke Sroubu 194. Zavit tohoto Sroubu odpovida zavitu matice
196, kiera se volné otadi v dife 198 vytvofené ve vackovém pouzdru 199. Vackova kladicka ve
tvaru valeSku 202 pojizdi po bubnové vacce 204 vytvofené na siéné 206 vackového pouzdra.
Svisla ovladaci ty¢ 186 je upevnéna na vriku matice. Na obr. 17 je videt, ze vackové pouzdro

ma podstavec 208, ktery je pfipevnén Srouby 209 k vrchni sténé 134 sekéniho ramu 11A na
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jeho prednim rohu tvofeném bodni sténou 132 a pfedni sténou 135. V pfitaZené poloze jsoiJ
osy zavérovych hlav shodné s osami uzavienych pfednich forem a na tyto osy navazuji na
vriku fedenych prednich forem. Pfi uvedeni vatky do Cinnosti se zivérové hlavy nejdfive
Eastené nadzvednou nad piedni formy a naslednég, kdyZ provadéji pohyb smérem vzhiiru na
zbytku své premistovaci drahy, se tyto zav&rové hlavy premistuji dale od stiedG prednich
forem, takZ¢ mechanismus pro obraceni a drzeni kruhovych Gsti miZe piemistit vytvofené
banky do koneénych forem. Mechanismus zivérovych hlav miize byt umistén na piedku
sekéniho ramu v kazdém rohu a na rozdil od doposud znamého mechanismu zavérovych hlav
s¢ mbZe Gplné zdvizené a odta?ené rameno zavérovych hlav celkové nachdzet v prostoru sekce,
jak je to pfedvedeno na obr. 17, a nemusi piesahovat do prostoru sousedni sekce.

Zavérova hlava (obr. 19) m4 téleso 248, které obsahuje Cast 250 ve tvaru §dlku majici

kruhovy, dovnitf se zuZujici utésfiovaci povrch 252, jenZ jé veden kolem svého otevieného
spodku pro styk a utésnéni odpovidajiciho povrchu 254 na vrsku oteviené predni formy. Téleso
248 rovnéZ obsahuje svislou, trubicovou pouzdrovou Sast 256, kierd vymezuje vélcovy vodici a
opérmy povrch 258 pro kluzny vstup tyée 260 pistové soudasti 262. Vilcovita hlava 264 pistové
soudasti 262 ma kruhovy utéstiovaci povrch 265, ktery se mize kluzné pohybovat v dife 266
asti 250 ve tvaru $alku. PruZina 268 umisténa kolem svislé, trubicovité pouzdrové &asti 256 je
stlagena mez piirubou 270, ktera je oddélitelné piipevnéna k ramenu nosiCe a ktera je rovnéz
pfipevnéna k pistové ty&i 260, a vrchem &asti 250 ve tvaru galku proto, aby udrzovala homi
povrch valcovité hlavy 264 ve styku s piiléhajicim povrchem Casti ve tvara $alku tehdy, kdyz se
zavérova hlava oddéli od predni formy.

Kdy? se zavérova hlava pfemisti dolii na pfedni formu tak, jak je to vidét na obr. 20,
premisti ovladaci zafizeni (obr. 23) pfirubu 270 smérem doli do takové miry, aZ se bude vrSek
piiruby nachizet v prvni vzdalenosti D1 od horniho povrchu 272 ptedni formy, ke které bude
snizena valcovitd hlava ve vztahu k &asti ve tvaru Salku tak, aby vymezila potiebnou vili X
mezi spodnim kruhovym povrchemﬂ’ﬂ_é vélcovité pistové hlavy a homnim povrchem pfedni
formy (valcovita hlava se piemistila ve vztahu k Casti ve tvaru galku do svislé vzdalenosti .y ).
Toto vyviji pozadovanou silu stladeni mezi pistovou souCasti a piedni formou vytvarejici
poticbné utésnéni mezi dotykajicimi se, dovnitf zkosenymi povrchy 252, 254. Za této situace
bude usazovaci vzduch zavadény do piedni formy pies stfedovou diru 276 v pistové tyci

prochazet skrze urity podet radialné vedenych dér 278 ve valcovité hlavé do odpovidajiciho
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poétu svistych dér 280 a skrze prsiencovou mezeru mezi kruhovym spodnim povrchem 280
vélcovité hlavy a homim povrchem 272 pfedni formy do konené formy (vhodné diry, které
propojuji vnitiek télesa s okolni atmosférou zajiStuji, ze vélcovita hlava se muZe hladce
pohybovat ve vztahu k télesu). Po ukonécni usazovaciho foukani a pfetvofeni davky roztavené
skloviny do podoby batiky se pfiruba pfemisti natolik, az se jeji vrch bude nachazet v druhé
vzdalenosti D2 od homiho povrchu piedni formy. V disledku toho dolni kruhovy povrch 281
valcovité hlavy vstoupi do pevného styku s hornim povrchem 272 piedni formy a tuto predni
formu uzavie. Pfi vytvafeni bariky (vyplnénim vnitfni dutiny vymezené vnitfnim povrchem
piedni formy a dolnim povrchem valcovité hlavy) miZe vzduch unikat skrze urdity pocet (Ctyfi
v upicdnostiiovaném provedeni) malych zafezi 286 vytvofenych v dolnim kruhovém povrchu
pistové tyée a ven skrze nyni uvolnéné diry 290 do prostoru mezi vrichem pistu a ¢asti 250 ve
tvaru §alku a pry¢ z odlehSovacich otvorli 282.

Pokud je vyZadovano uplatnéni nalevkového mechanismu 210, pak toto zafizeni miiZe
byt namontovéno v dal§im prednim rohu. Na obr. 24 je vidét, ¢ konstrukce mechanismu
zavérové hlavy a nalevkového mechanismu jsou stejné s vyjimkou sméru bubnové vacky a
s vyjimkou toho, ¥e nalevkovy nosi¢ 212 nesouci tii nalevky 214 je umistén na dal§i ovladaci
ty&i. Podobné jako mechanismus zivérové hlavy miZe byt i nalevkovy mechanismus vzdy
umistén v prostoru své viastni sekce.

Obr. 25 predvadi alternativni mechanismus 110 pro obraceni a drZeni kruhovych Usti.
Jak je vidét, tento mechanismus pro obraceni a drzeni kruhovych Gsti miize byt pouZit
v provedeni piedvedeném na obr. 8 aZ 10. Konec kaZzdého dr¥aku kruhovych Gsti nachézejici
se v blizkosti $nekového pievodového krytu 120 ma podobu drazkové upevitovaci konzoly 113,
kterd ma sviij bajonetovy konec 109 kluzn¢ nasazen na nosné konzole 117, jeZ je pfipevnéna
k obraceni provadgjicimu valci 114. Kruhovy vngjsi konec 119 vélce 114 (obr. 26) kluznd
vstupuje do odpovidajici kruhové drazky 121 ve vrchni &asti pristuiné vnéj§i bocni konzoly
122A. Zavitem opatfeny konec bezdotykového spinale nebo gidla 124 reagujiciho na piibliZeni
je zaSroubovan do odpovidajici diry 125 v boéni konzole a je zajistén matici 126 v takovém
misté, odkud bude detekovat vélec v jeho uplné obracené poloze (drzak kruhovych usti je
odtazen). Kabel 128 bezdotykového spinale je veden smérem doldy v priichozi dife (neni

predvedena) v boéni konzole a samotny bezdotykovy spina¢ je chranén krytem 129 Na konzole
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131, ktera je piipevnéna ke $nekovému bloku 118, je umisténa dalii dvojice bezdotykovych

spinach 124A (obr. 27). Tyto bezdotykové spinace reagujici na pfibliZeni jsou umistény pod
vélci. Na konci kaZdého valce, ktery se nachazi v blizkosti §nekového pievodového krytu, je
plipevnén polokruhovy teré 133, ktery bude signalizovat pfislusnému bezdotykovému spinaci
premisténi tohoto valce ke $nekovému pievodovému kryt z polohy, ktera byla prvni polohou
drzaku kruhovych usti, v niZ byly kruhové ustni poloviny nesené drzakem kruhovych usti na
vrchu Gstnikového mechanismu (180° obracend poéét?ém’ poloha), do druhé polohy (o 180°
zpét zprvni polohy), v niZ Ustni kruhové poloviny drz batiky vkoneéné foukaci stanici
(koncova poloha 0° obraceni). V této souvi_siosti budou vyrazy ,,dstni kruh otevien“ a ,istni
kruh zavien“ pouivany pfi popisovani polohy drziku kruhovych usti/konzoly/valce, piiCemz
funkce ovladadh budou popisovany s odkazem na jeden drzik kruhovych st protoze dalsi
drzik kruhovych Gsti je oviadan stejnym zpiisobem. ProtoZe servomotor 108 ma kodér, kiery
gencruje polohovou zpétnou vazbuy, je thlova poloha drzaku krubovych @sti znama v celém
rozsabu jeho ihlového premistovani.

Algoritmus znazornény na obr. 28 bude identifikovat ovladaci potize v priibhu
obraceni. Cidlo 124A detekujici stav ,ustni kruh uzavien® bude soustavné monitorovano po
celou dobu, v jejim¥ priibdhu servomotor 108 uvede pod pohybu $nek, $nekovy pfevod a tstni
kruh z po&ateéni polohy obraceni (180°) do koncové polohy obraceni (0°). Pokud ustni kruh
neudr#i svou uzavienou polohu po celych téchto 180° pfemistovani, bude vyslan varovny
signl. Tento signal bud’ zastavi provozni cyklus nebo vyvol4 potfebny zasah mensiho rozsahu.

Algoritmus znazornény na obr. 29 bude zjiStovat, zda Cas prichodu ustniho kruhu do
oteviené polohy je staly. Valec pro oviadani dstniho kruhu bude uvadén do ¢mnosti podle
stanoveného nacasovani cyklu (Sas ,T*) tak, aby pfemistil Gstni kruh zuzaviené polohy
detekované Sidlem 124A na $nekovém bloku do oteviené polohy detekované Sidlem 124 na
bocni konzole. Cas mez témito dvéma signaly je zméfen jako ,AT® a porovnan s idealnim
gasovym rozdilem (plivodnim Zasovym rozdilem) a ¢asem (,15) odchylky, coZ je rozdil mezi
skuteénym a idealnim Sasovym tsekem je odeslan do oviadaciho zafizeni, které fidi ¢innost
valce pro ovladani Gstniho kruhu. V piipadg, 7¢ . T“ odchylka bude vét8i nebo dokonce chybna,
bude vyslan signal, ktery zajisti nutné zasahy, a to od zastaveni cyklu aZ po vyslani varovného

hidseni pro obsluhu oznamujiciho potfebu adrZzbaiského zasahu.
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Obr. 30 znazoriiuje vratny algoritmus. Ustni kruhy budou otevieny v konetné stanici,
aby uvolnily hotové ldhve, a pred tim, neZ se miiZze rameno poototit o 180° do predni stanice,
musi oviadaci zafizeni ov&fit, zda jsou Gstni kruhy v oteviené poloze. V souvislosti s timto
ovéfovanim bude vratny servomotor ovladan tak, aby zajistit potiebné Uhlové premisténi. V¢
zvoleném Ghlu otaSeni (01 idealni) bude ovladaci zafizeni fidit Cinnost valce pro oviadani
ustniho kruhu tak, aby se tento valec (stni kruh) pfemistil z oteviene polohy do uzavfené
polohy. Takova Cinnost bude uréena urcitymi limity, kter¢ stanovi, Ze 01 musi byt vétsi neZ X°
a e pohyb tstniho kruhu musi byt dokonten po dosaZeni Y°. Hodnoty X, Y a 61 jsou
nezavisle nastavitelné. Ovladaci zafizeni urluje skutedny thel (61 skutecny) tehdy, kdyZ je
&Gdlo 124 detekovani- stava ,ustni kruh otevien®, a uréuje 61 odchylku #1 odeltenim 01
skute¢ny od 01 idealni. Tato odchylka je odeslana do ovladaciho zafizeni, kde je provedena
oprava polohy, ve které je valec pro ovladani Gstniho kruhu v ¢innosti. Kdy? je tato odchylka
nadmérna nebo dokonce chybna, je vyslan varovny signal.

Owvladaci zafizeni navic monitoruje situaci, .kdy Gstni kruh zaujme uzavienou polohu
vymezujici thel 02 skutecny a Cidlo detekuje stav ,0stni kruh uzavien“. Vilce jsou konvenéné
ovladany vzduchem a &as, kiery pneumaticky valec potiebuje pro piemisténi z polohy ,ustni
kruh otevien* do polohy ustni kruh uzavien“ zavisi na konkrétnich technickych podminkich
ginnosti vilce. S poklesem vykonu vélce se prodluZuje doba pozadovaného pfemistovani a
takové zpozd'ovani miZe zplsobit, ze pohybujici se struktura (struktura Gstniho kruhu) bude
narazet na predni formy, které by za normalnich okolnosti byly mimo jeji dosah. Ovladaci
zafizeni uréuje druhou 61 odchylku (62 idealni minus 62 skuteéna) a provede druhou opravu
ahtu &nnosti Gstniho kruhu. Kdv? tento pokles dosahne piedem urleny ithel, ktery je mezni
pro nutné vyvolani zasahu, vysle oviadaci zafizeni patfiény signal, jenZz oznamuje nutnost
opravy a/nebo drzby. ProtoZe kazdé uhlove piemistovani je pro kodér funkei asu, budou tyto
odchylky souviset se sledovanymi rozdily v Casech. Tyto odchylky zajistuji, Ze pribchy cykiu
budou mit stale Casy.

Ustnikovy mechanismus, kiery je soucasti pfedni stanice sekce, je pfedveden na obr. 31
a 32 a obsahuje, jak je vid&t, tH tstnikové kanystry v piipadé provedeni stroje pro tfi davky
roztavené skloviny. Kazdy ustnikovy Kanystr ma homi vilcovou ¢ast 63 a dolni valcovou Cast

64 s kolikovymi vystupky 65 nesoucimi O-krouzkova tésnéni 71 a vyfukové potrubi 73, kieré




je vedeno axidlné smérem doli od dolniho povrchu 75 dolniho vilce tak, aby pfipojilo
ustnikovy kanystr k potiebnym provoznim sluzbdm [chlazeni stniku, odvadéni plynti, klesini
ustniku, stoupani ustniku, ppiedfuk/podtlak (ve strojich provadgjicich dvakrat foukaci zptisob)
nebo chlazeni razniku (v lisofoukacich strojich), mazéni, stoupani podpéry]. Kanystr mbZe
odvadét plyny skrze homi valec a v takovém piipadé nebude poticbné piedvedena vyfukova
trubice a pfipojené vyfukové potrubi. Z diivodu jasnosti bude Gstnikovy mechanismus popsan
v souvislosti se strojem provadéjicim dvakrat foukaci zpiisob, aviak v téch pasaZich, kde je
zmifiovano piedfuk/podilak, by mélo byt pochopitelné, Ze jde o chlazeni razniku v lisofoukacim
stroji. Na vrchu kazdého homiho vilce je piipevnéna montaZni deska nebo pfiruba 77 a
nastrojové vybaveni 79, kieré ma opacné ucha 81 pro spojeni s opaénymi polovinami stniho
kruhu tehdy, kdy?Z jsou drzaky Gstnich kruhil v uzaviené poloze. Tyto montazni desky 77 jsou
pomoci vhodnych piipeviiovacich prostiedkii pfipevnény k hornimu povrchu montazniho bloku
nebo desky 85, ktera mé otvory 87 (obr. 33), jimiz mohou homi/dolni vélee prochizet, a tento
montazni blok je piipevnén k homimu povrchu 94 sckéniho ramu 11 pomoci vhodnych §roubﬁ
. 89. Na vrchni &asti horniho valce je umistén ustavujici primér 69. Homi povrch sek&niho rdmu
mé velky otvor (neni piedveden), do nghoZ mohou byt umisiény dstnikové nalozky podle toho,
zda jde o jednu, dv& nebo tii davky roztavené skloviny. V této souvislosti je hori povrch 94
sekéniho ramu fidicim povrchem. Je patiiéné obroben vtéch mistech, kde se pfipeviiuje
montaZni blok, aby byl vytvofen piesny vodorovny podklad. Horni povrch (nebo oblast ¢i
podklad pro namontovani piirub) a spodni povrch monidZniho bloku jsou patficn¢ obrobeny,
aby byly rovnobézné, a vyska montazniho bloku odpovidd umisténi fedeného nastrojového
vybaveni v pozadované vy§ce. Vymezenim polohy vélcovitych otvortt 87 v montaZznim bloku
natolik pfesné, aby v nich licovaly ustavujici priméry dstnikovych kanystrli, budou osy t€chto
Ustnikovych kanystri po jejich zasunuti zaujimat potfebnou polohu. Umisténim
koso&tvereénych a kruhovych kolikdi (nejsou piedvedeny) na vrchni sténu sekéniho ramu a
vymezenim vhodnych dér v dolnim povrchu montazni desky bude automaticky provedeno
ulozeni montarni desky. Protoze vrch ustnikového Kanystru je pfipevnén kvrchni sténé
sekéniho ramu, nebude Gcinek tepelné roztaZitelnosti vyznamné ovliviiovat polohu fecencho
nastrojového vybaveni.

Prvni &tyfi kapalinova potrubi vedena pod piedni formovou stranou sekce (obr. 34) jsou

pncumatickymi obsluhami pro klesani Ustniku (potrubi 300 - piiblizn¢ 3,1 baru), predfuk
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(potrubi 302 - piiblizn€ 2 aZ 3 bary), podtlak (potrubi 404) a stoupéni Ustniku (potrubi 306 -
phiblizng 1,5 az 2,5 baru). Tyto obsluhy jsou pfipojeny prostiednictvim otvord ve vrchnich
sténach potrubi ke svistym piivodiim 308 v dolnim povrchu 310 astnikového rozvadéciho
podstavee 312 pies odpovidajici priichody 314 ve spojovaci desce 316. Tyto Styfi pneumaticke
obsluhy jsou odvadény skrze ustnikovy rozvadeci podstavec do vystupnich otvora 320
v prednim &ele Gstnikového rozvadéciho podstavee. Paté kapalinové potrubi 301 je vedeno pod
dolni sténou piedni formové stanice sckce (obr. 34) a pfivadi mazaci kapalinu. - Mazivo
prochazi otvorem 303 ve vrchni st¢n€ mazaciho potrubi, dile pokratuje skrze priichod 311 ve
spojovaci desce do mazaciho piivodu 305 v dolnim povrchu Gstnikového rozvadEciho
podstavee, kiery zajistuje mazani pies vystupni otvor 309 v prednim Cele. O-krouzky _31_8_,
kiteré jsou natlatend umistény mezi kazdym povrchem spojovaci desky 316 a vnéjsimi povrchy
potrubi a dolnim povrchem 310 ustnikového rozvadéciho podstavce, zajiStuji G¢inné utésnéni
po pfisroubovani feleného ustnikového rozvadéciho podstavee k dolni sténé sekEniho ramu.
V ustnikovém rozvadécim podstavei je vytvofen piicny otvor 322, do nchoZ vstupuje klikou
323 ovladany uzivérovy valec (ventil) 324, ktery se mie otalet z oteviené polohy, vniZ
pneumatické obsluhy a mazani miize prochazet skrze diry 325 do vystupnich otvorii, do
uzaviené polohy, v niz je priichod pneumatickych obsluh a mazani uzavien.

K prednimu &elu 321 ustnikového rozvadiciho podstavee je piipojena spojovaci skiifi

330 (obr. 35), kterd obsahuje p&t obsluznych vstapnich otvort (3204, 306A) na zadnim Cele,

kieré jsou propojeny s obsluznymi vystupnimi otvory 320 a 309 ustnikového rozvadéciho
podstavee (O-krouzky 326 zajiStuji utsnéni). Popisovanym provedenim je stroj pro tii davky ‘
roztavené skloviny, co? znamend, Ze pfedni stanice ka¥dé sekce obsahuje tii Gstnikové kanystry,
které byly predvedeny na obr. 32, jimiZ jsou vnitini Gstnikovy kanystr (nachazejici se nejblize
osy mechanismu pro obraceni a drZeni kruhovych Gsti), prostiedni ustnikovy kanystr a vnéjsi
tistnikovy kanystr. Kazdy jednotlivy pneumaticky obsluzny vstup (stoupani Ustniku, podilak,
predfuk, klesani ustniku) a vedeni maziva je ve spojovaci skiini rozdélen do tfi vystupti, vzdy
po jednom do kazdého Gstnikového kanystru. Na levé &asti predniho &ela 332 spojovaci skiiné
jsou pro ucely vnitfniho kanystru, prostfedniho kanystru a wn€jsiho kanystru (svislé sipky
vnitini kanystr* atd. oznacuji svisle uspofadan¢ skupiny otvord v pfednim Cele, kieré pfislusi
k uréitému kanystru, a vodorovné Sipky ,ke kanystru“ atd. oznacuji vodorovné skupiny otvord,

které piislu§i k urcité obsluzné funkci) umistény tii vystupni otvory 334 pro obsluhu funkce




-23-

stoupani Gstniku, kieré souviseji s jedinym vstupnim otvorem pro stoupani Ustniku, tfi vyfukové
otvory 336, které jsou propojeny s vyfukem a tfi vstupni otvory 338 ,do kanystru®, které
komunikuji se tfemi odpovidajicimi vystupnimi otvory vymezenymi v zadnim &ele spojovaci
skiiné (nejsou piedvedeny) a komunikujicimi s odpovidajicimi vstupnimi otvory 360 pro
»stoupani ustniku“, které jsou vymezeny vpfednim. Sele 321 dstnikového rozvadéciho
podstavce (obr. 37). Proudéni uvniti kazdé svisle uspofadané skupiny otvoril na této levé Casti
mi¥e byt fizeno zafizenim pro sefizovani tlaku, jako je regulator/ventil a jimaci nadrZ (neni
predvedena kvilli jasnosti), jeZ bude piipojeno bud k vedeni ke kanystru® obsluhy funkce
stoupani dstniku nebo k vyfuku. Na pravé &asti pfedniho Cela spojovaci skiiné (obr. 35) jsou
pro. Uéely vnitiniho, prostiedniho a wngj§iho Ustnikového kanystru umistény tii obsluzné
v¥stupni otvory 340 pro podtlak, které souviseji s jedinym podtlakovym vstupnim otvorem, i
sttuhm’ otvory 342 pro predfuk, které souviseji s jedinym vstupnim otvorem pro obsluhu
predfuku, tfi vstupni otvory 344 ke kanystru“, které komunikuji se tiemi odpovidajicimi
vystupnimi  otvory umisténymi v zadnim Cele spojovaci skiin€ a komunikujicimi
s odpovidajicimi vstupnimi otvory 364 pro ,piedfuk/podtlak®, jeZ jsou vymezeny v piednim
Sele 321 wstnikového rozvadéciho podstavee (obr. 37), a tii vyfukové otvory 346, které jsou
propojeny s vyfukem. V tomto piipadé pracuje regulitor a ventil (neni piedveden) v kombinaci
s ventilem, ktery je fizen ovladatem (neni piedveden), aby bylo zajisténo piipojeni vstupnich
otvorli ke kanystru“ bud’ k podtlaku nebo k predfuku nebo k vyfuku. Na pravé strané vrchniho
&ela 348 spojovaci skiiné (obr. 36) jsou pro ucely vnitiniho, prostfedniho a vnéj§iho kanystru
umistény tii obsluiné vystupni otvory 352 pro Klesani ustniku, které souviseji s jedinym
obsluZnym vstupnim otvorem pro klesani Gstniku, tfi vstupni otvory 350 komunikujici se tfemi
odpovidajicimi vystupnimi otvory vymezenymi v zadnim &ele spojovaci skiing, které
komunikuiji s odpovidajicimi vstupnimi otvory 362 pro klesani ustniku vymezenymi v prednim
dele 321 ustnikového rozvaddciho podstavee (obr. 37), a tfi vyfukové otvory 354, jeZ jsou
propojeny s vyfukem. Proudéni vkazdé svislé skupiné otvori je fizeno samostatnym
regulatorem a ventilem (neni pfedveden kvili jasnosti), ktery bude pfipojovat vedeni ke
kanystru® bud’ k obsluze klesani dstniku nebo k vyfuku. Na levé strané vrchniho Cela 348
spojovaci skiiné jsou pro udely vnitiniho, prostiedniho a vnéj§iho Kkanystru umisiény tfi
obsluzné vystupni otvory 351 pro obsluhu ,stoupani podpéry®, které komunikuji s vedenim

obsluhy Kesani ustniku, tfi vstupni otvory 353 ke kanystru® komunikujici se tiemi




odpovidajicimi vystupnimi otvory vymezenymi v zadnim ele spojovaci skiing, které
komunikuji s pfistu§nymi vstupnimi otvory 363 pro ,stoupani podpéry” vymezenymi v piednim
propojeny s vyfukem. Prouddni vkazdé svislé skupiné otvori je fizeno samostatnym
regulatorem a ventilem (neni pfedveden kvili jasnosti), ktery bude pfipojovat vedeni ke
kanystru® bud’ k obsluze stoupani podpéry nebo k vyfuku. Spojovaci skiifi také rozdeluje
mazaci vedeni do tfi vedeni, ktera jsou napojena na tii mazaci vstupni otvory 313 (obr. 37) na
piednim &ele tstnikového rozvadéciho podstavee.

S odkazem na obr. 37 bude zjisténo, Ze piedni &elo ustnikového rozvadéciho podstavee

rovnéZ obsahuje urcity pocet piidavnych vstupnich otvorl 365 pro pfidavné funkce tekutin,
jako je chlazeni Gstnich kruhll, uzavirani klesti odbéraée,. chlazeni vzduchu, otevirani/uzavirani
Gstnich kruhd atd., které jsou propojeny s odpovidajicimi potrubimi ve spojovaci skiini. Tato
potrubi mohou vést k vivodiim v hornim povrchu spojovaci skiiné (nejsou piedvedeny), které
jsou propojeny s pfislusnymi vystupnimi otvory odpovidajiciho pottu jednotlivych regulatort a
ventill (nejsou predvedeny kvili jasnosti), kieré rozvadgji vzduch z obsluzncho vedeni pro
stoupani ustniku a regaluji pozadovane tlaky.
7 t&chto sad méa vystupni otvor 366 pro stoupani Ustniku, vystupni otvor 386 pro klesani
ustniku, tvystupm' otvor 370 pro piedfuk/podtlak, vystupni otvor 372 pro stoupani podpéry a
pocet sad vistupnich otvori odpovida maximalnimu poctu davek roztavené skloviny, které jsou
v sekei zpracovavany v priibéhu jednoho cyklu.

Aby byla vytvofena specifickd konfigurace dsinikdl (pro jednu, dvé nebo tit davky
roziavené skloviny) a aby bylo vymezeno rozmisténi Gstnikll v urcité vzdalenosti od sebe -
(napiiklad 5,5% tj. 14 cm nebo 6%, ). 15,24 cm) v piipadé nékolika Gstniki, je pfechodova
deska 376 (obr. 38) pfipevnéna k homimu povrchu 315 univerzalni ustnikové rozvadéci desky
pomoci vhodnych §roubit 377. Piechodova deska ma pro udely kazdého kanystru vystupni
otvor 380 obsluhy stoupani istniku, vystupni otvor 384 obsluhy klesani ustniku, vystupni otvor
384 predfuku/podtiaku, vystupni otvor 386 stoupani podpéry a mazaci obsluZny vystupni otvor
388 vhomim povrchu 390 pro vstup doli vyénivajicich spojovacich vystupkll 65 na

ustnikovych kanystrech (O-krouzek 71 vytvaii utésnéni mezi dolil vyénivajicim vystupkem
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a piislusnym vstupnim otvorem - jakykoli pohyb ustnikového kanystru bud’ v piislusném
otvoru momtaini desky nebo jako soudasti montaZni desky nezplisobi naklinéni kanystrd,
protoZe potiebna stabilita je zaji§t€na pomoci O-krouzkovych ut€snéni ve vstupnich otvorech
v piechodové desce) a Ustnikovy vyfukovy otvor 392 je tvarovan tak, aby do n¢ho mohla
vstoupit prislusna ustnikova vyfukova trubice 73 ustnikovcho kanystru. Ustnikové vyfukové
otvory komunikuji s vypustnym otvorem 378.

Zména jedné konfigurace sckce na jinou, tj. napfiklad zména z popisovancho vyrobniho
procesu zpracovavani tii davek roztavené skloviny na vyrobni proces zpracovavani dvou davek
roztavené skloviny, se provadi tak, Ze zmifiovana prechodova deska pro tii davky roztavené
skloviny je odstranéna a nasledné nahrazena pfechodovou deskou pro dvé davky roztavené
skloviny (obr. 38A), ktera neprody$né uzavie jednu ze tfi sad astnikovych vystupnich otvori
na homim povrchu ustmikového rozvadéciho podstavee, pficemZ vytvoiené propojeni k tieti
sadé otvortt (ovladani ustnihového mechanismu bude modifikovano tak, aby byla fizena pouze
Cinnost ventilts atd., kter¢ jsou piidruZeny ke dvéma sadam otvordl v pfechodové desce.

Aby mohla byt provadéna vyroba lahvi majicich podstatné rozdily ve vySce, je moZné
zvedat tstni kruhy/istnikové kanystry o priblizné 70 mm. Pvodni pfechodova deska majici
vyiku H] a montaZni deska majici tioustku D1 mohou byt nahrazeny piechodovou deskou a
montazni deskou tak, aby bylo dosaZeno zvySeni jejich vysky aZ na 70 mm (H2 - obr. 38
a D2 - obr. 39 podle piislu$nosti) a Gstni kruhovy drZik miZe byt nahrazen alternativnim
25) do polohy P2 (obr. 39). Pevna zarazka 111, ktera vymezuje polohu upeviiovacich konzol,
je predvedena na obr. 40.

Na obr. 41 a¥ 43 miZe byt vidét, Ze stroj s danou dvojici Gstnich kruhovych drzakt
miiZe vyuZivat formy, kieré maiji §irokou $kalu vySek, aby mohl vyrabét lahve majici rozdilné
vyiky. Zatimco poloviny piednich forem 17A, 178, 17C, 17D (obr. 41 a7 43) a mezi¢lanek
mohou mit riizné tvary, propojeni polovin piednich forem a mezilanku je vymezeno tak, aby
vytvoiilo pevné nastaveny svisly rozmér H mezi stfedem 434 obraceni a homim povrchem
438 Gsini kruhové drazky 436 poloviny piedni formy (horni povrch ustniho kruhu). V piipadé
astnibo kruhového drziku nachazejiciho se v P1 (obr. 25) by tento rozmeér mohl byt napiikiad

100 mm, zatimco tento rozmér by mohl byt naptiklad 30 mm v tom pfipadg, kdyZ se ustni kruh
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nachazi v P2 (obr. 40). Kazda polovina predni formy ma v blizkosti dolniho povrchu dolty
previsly, kruhové vedeny okraj 440 ve tvaru haku, ktery miize mit urdity pocet kruhovych ¢asti
nebo tsekd a ktery vstupuje do odpovidajiciho, vzhiiru nasmérovaného, kruhové vedencho
okraje 442 v podobé hiku na vngjsi sténé meziclanku , kiery svisle vymezuje polohu polovin
prednich forem (piedni forma je svisle umisténa Ve vodorovné roviné spojeni dold previsi¢ho
okraje piedni formy a vzhiira nasmérovaného okraje meziclanku opéry piedni formy). Polovina
predni formy miize mit takovou velikost, ktera postacuje k tomu, aby stabilizani fladitko 442
miize zasahovat svisle nad dolni okraj, ktery spolupracuje s homim okrajem 440 poloviny
formy pfi stabilizovani formy v priibhu jejiho pohybu (jak je predvedeno, stabilizaéni tlacitko
442 nenese hmotnost poloviny formy). ProtoZe poloviny forem jsou neseny v blizkosti ustni
kruhové drazky v misté, kde okraj formy je podepfen okrajem na podpéfe formy, bude se
v podstaté cely Ginek tepelné roztaZitelnosti projevovat smerem vzhiiru od tohoto mista a
jakykoli Gcinek tepelné roztaZitelnosti projevujici se smérem dol bude bezvyzmamny (bez
potieby jakéhokoli sefizovani tstnikového mechanismu nebo Ustniho kruhu, kieré je obvykle
vyZadovano ve strukturach dosavadniho stava v této oblasti techniky, v nichZ jsou pfedni formy
neseny Vv blizkosti vrchi forem). Navic pouzitim konvenénich piednich forem 380 (obr. 4),
které jsou zavéSenmy nahofe pomoci dolii pievisi¢ho, kruhové vedeného okraje 382 majiciho
urdity podet asekd podepfenych odpovidajicim, vzhiiru nasmérovanym, kruhov€ vedenym
okrajem podpérného mezi€lanku kone€nych forem (neni piedveden), jenZ rovnéz miiZze mit
urdity pocet tsekd (nachazejicich se v blizkosti tstni kruhové drazky), se roztahovani polovin
forem udinkem tepla rovnd? projevuje smérem od- usti Jahve (zavitové. Casti), takZze je
konzistentni v obou stanicich.

Je mozné si pripomenout, Z¢ v dosavadnim stavu V této oblasti techniky bylo Casto
vyzadovano zakoupeni nového IS stroj nebo prestavéni - stavajiciho stroje v souvislosti
s piebudovanim jedné konfigurace (pro jednu, dvé, tii davky roztavené skloviny)s uritou
stiedovou vzdalenosti na stejnou nebo rozdilnou konfiguraci s jinou stiedovou vzdalenosti.
Hiavni piitinou jsou komplikovana spojeni pro otevirani a uzavirani forem, kterd vymezuji
rozdilnd geometrickd uspofadani. Vynalezeny IS stroj je strojem s univerzalni stfedovou
vzdalenosti. Miize byt provedena zména plivodni konfigurace/stiedové vzdalenosti na jinou,
vyrobnimi okolnostmi pozadovanou konfiguraci/stiedovou vzdalenost jednoduchou vyménou

uréitych dilt, které zajisti vytvoieni poZadovane konfigurace/sticdové vzdalenosti; to znamena,
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7¢ vyménou sestavy nosi¢e forem mechanismu pro otevirani a uzavirdni forem, montaZni
desky, piechodové desky a snad i ustnikovych kanystrli {stnikového mechanismu by byly
rychle zménény parametry Ustnich kruhovych drzakli a chladictho mechanismu forem (v
piipadé koneéné stanice) a tim, jak je obvyklé, by byla zm&néna konfigurace stroje.
Odbéradovy mechanismus, jenZ je predveden na obr. 45 aZ 47, je namontovan na
hornim povrchu 94 vrchni stény 134 sekéniho ramu a ma odbéracovou kle§tovou hlavu 450,
kterdA miie uvolniteing uchopit lahev (lahve) v koneéné stanici a kterd je nesena na
kluzném nosniku 452 vedeném ve sméru osy X a kluzné zavéSeném na bloku 454, jenZ se
pohybuje ve sméru osy Z na stojanu 456. Pohyb podél osy X a osy Y je fizen vhodnymi
servomotory 457, 458. Lahve zhotovené v konecné stanici budou bez ohledu na jcjich vysku
vzdy sefazeny tak, aby 0sti jejich hrdel byla vyrovnana v pfedem stanovené svislé poloze
(7-srovnavaci rovina), pii¢emZ dna téchto lahvi se mohou nachazet v raznych swvislych

polohach (ZB1, ZB2) ve vztahu k fe¢ené Z-srovndvaci roving) ve stanoveném rozsahu svislych

vySek lahvi. Odbératova klestova hlava provadi uchopeni 1dhvi, po ¢emz nasleduje jejich
vyjmuti z konedné stanice a umisténi na odstivce 460, ktera miZe byt umisténa v riznych
polohach ve vztahu k poloham Z (ZD1, ZD2). Kratké 1dhve budou absolvovat jinou vzdalenost
(Z1) nez vysoké lahve (vzdalenost Z2). Oviadaci zafizeni odbérace (obr. 47) stanovi X-Z profil

piemisCovani odbéralové kle§tové hlavy pro piipadnou ,Z° odchvlku (ZB - ZD) a provadi

pozadované piemistovani.
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PATENTOVE NAROKY

Mechanismus pro otevirani a uzavirani forem v IS stroji majicim urCity pocet individualnich
sekci, vyznadujici se tim , Ze kazda sekee obsahuje

sckéni ram,

dvojici opaéné umisténych mechanismi pro drZeni forem,

nosné prostfedky pro neseni kazdého z mechanismé pro drzeni forem na vrchu fec¢eného
sekéniho ramu pii pfimodarém premistovani mezi odtaZenou polohou, ve které jsou formy
udrfované pomoci mechanismé pro drzeni forem oddéleny, a piitaZenou polohou, ve které
se budou formy udrZované pomoci mechanismii pro drzeni forem pevné dotykat, kdy k
fedenym nosnym prostiedklim patii

feleny sckéni ram majici smérem vzhiiru vystupugici blok a

prvni a druhy kruhovy hridel,

piidem? fedeny blok ma opémé prostiedky pro neseni fe¢eného prvniho a druhého
kruhového hiidele ve vztahu vodorovného a rovnob&zného umisténi v uréité vzdalenosti od
sebe pro Kluzné premistovani a kazdy z feCenych kruhovych hiideli ma volny konec, ktery
je vzdalen od feSeného bloku piipevnéného k jednomu 7 fecenych mechanism@ pro drzeni

forem.

. Mechanismus pro otevirani a uzavirani forem v IS stroji podie naroku 1, vyznacujici

se tim , e feCené opérné prostiedky pro neseni fecencho prvniho a druhého kruhového
hiidele ve vztahu vodorovného a rovnob&zného umisténi v urdité vzdalenosti od sebe rovnéz
nesou feeny prvni a druhy kruhovy hiidel vodorovné a v podstaté ve stejné vzdalenosti od

stfedu mechanismu pro drZeni forem.

Mechanismus pro otevirani a uzavirani forem v IS stroji podle naroku 1, vyzna Cujici
se tim , ¥ fetené opémé prostiedky pro neseni feCencho prvniho a druhého kruhového
hiidele ve vztahu vodorovného a rovnobézného umisténi v urdité vzdalenosti od sebe rovnéZ
nesou feéeny prvni a druhy kruhovy hfidel ve vztahu svislého umisténi v uréité vzdalenosti

od sebe.
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. Mechanismus pro otevirani a uzavirani forem v IS stroji podle naroku 1, vyznadujici

se tim , e feSeny prvni a druhy kruhovy hiidel se miiZze kluzné vyjmout z fecenych
opérnych prostiedkd, takZe feceny prvni a druhy kruhovy hiidel a feCeny mechanismus pro
dr¥eni forem, ktery je k témto hiidelim pfipevnén, mlze byt nahrazen jinym mechanismem

pro dr¥eni forem, jenZ bude pfipevnén k jiné dvojici prvniho a druhého kruhového hiidele.

. Sestava nosiéh forem pro pouZti snosnym blokem, ktery ma dvojici rovnob&ing,

vodorovné a v urdité vzdalenosti od sebe vedenych dér a ktery je umistén na vrchni sténé
sekéniho ramu IS stroje, vyznacujici se tim , Ze obsahuje

mechanismus pro drZeni forem, k némuZ patfi zasunovaci prostfedky pro podepieni
pfincjmen$im jedné poloviny formy, nosié a prostiedky pro upevnéni fecenych
zasunovacich prostiedkil na feCeném nosici, a

prvni a druhy kruhovy hiidel, kdy oba tyto hifdele jsou piipevnény na jednom konci
k feSenému nosiéi a jsou vedeny vodorovné vrovnobéZném vztahu, pfiCemz kazdy
7 fetenych kruhovych hiideli ma volny konec, ktery je vzdaleny od ieeného nosice, pro

kluzné zasunuti do dér v bloku.

Sestava nosite forem podie naroku 5, vyznadujici se tim , Ze jak feeny prvni
kruhovy hiidel, tak i feeny druhy kruhovy hiidel se nachdzi vodorovné v podstate ve stejné

vzdalenosti od t&7i$té fedeného mechanismu pro drzeni forem.

Sestava nosi¢e forem podle naroku 6, vyznacdujici se tim , Ze feCeny prvni
kruhovy hiidel a feceny druhy kruhovy hfidel jsou svisle umistény v urCité vzdalenosti od
scbe a ¥ jak fedeny prvni kruhovy hitdel, tak i feceny druhy kruhovy hiidel jsou svisle

umistény v podstaté ve stejné vzdalenosti od t&7i§t¢ feCeného mechanismu pro drZeni forem.
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