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УДК 658.34.02 
ПЕРЕВАГИ ТА НЕДОЛІКИ ТЕРМОПЛАСТАВТОМАТІВ 

 
Б.В. Башкір 
Харківський національний університет радіоелектроніки 
Україна, 61166, Харків, пр. Науки 14 
 Е-mail: borys.bashkir@nure.ua 
 Анотація: у роботі на підставі вивчення наукової літератури визначено сутність поняття 

“термопластавтоматів”; розглянуто принцип роботи та різновиди досліджуваних станків. На 
основі аналізу конструктивних особливостей та принципу роботи термопластавтоматів було 
визначено основні їхні переваги та недоліки на виробництві. 

 Ключові слова: термопластавтомат, недоліки, переваги. 
 

ADVANTAGES AND DISADVANTAGES OF PLASTIC INJECTION MOLDING 
MACHINES 

B. Bashkir  
Kharkiv National University of Radio Electronics 
Ukraine, 61166, Kharkiv, Nauky av.,14 
E-mail: borys.bashkir@nure.ua  
Annotation: the work on the basis of the study of scientific literature defines the essence of the 

concept of "plastic injection molding machines"; the principle of operation and varieties of the 
studied machines is considered. On the basis of the analysis of the design features and the principle of 
operation plastic injection molding machines, their main advantages and disadvantages in production 
were determined. 

Key words: plastic injection molding machines, advantages, disadvantages. 
 
Термопластавтомат - це обладнання, призначене для автоматичного виробництва виробів з 

пластмас методом лиття під тиском. В процесі роботи термопластавтомат розплавлює 
пластмасову сировину та заливає її в форму, де вона затвердіє та набуває заданої форми. 

Основні складові термопластавтомата - це пластини форми, механізм заливки, механізм 
стискання, система нагріву та контролю температури, а також система автоматичного 
управління та моніторингу процесу виробництва. 

Термопластавтомати використовуються для виготовлення великої кількості виробів із 
пластмас, таких як пластикові корпуси для електроніки, контейнери для зберігання їжі та 
напоїв, деталі для автомобілів та інше. Вони дозволяють виробляти великі обсяги продукції з 
високою точністю та швидкістю, що робить їх ефективними виробничими інструментами. 

Робота термопластавтомату базується на використанні надзвичайно високих температур. В 
результаті виробництва можливо отримати гарячі пластмасові вироби, які виходять з 
термопластавтомату під високим тиском. 

Як сировину для цього процесу використовують подрібнений до маленьких гранул полімер, 
який засипається у так званий матеріальний циліндр. Змішування гранул різних кольорів на 
виході дозволяє отримати виріб, рівномірно пофарбований у певний відтінок. Розплавлена та 
нагріта речовина подається у вузол вприскування, що є циліндром зі шнеком черв'ячного типу, 
який переміщується за осьовим напрямком, вприскуючи під тиском рідкий термопласт у пресс 
форму. Ця форма точно повторює форму майбутнього виробу, тому необхідно її заповнити 
повністю, щоб готовий виріб не не мав дефектів [1]. 

Цикл роботи термопластавтомату складається з наступних етапів: 
1. Підготовка матеріалу: Найперше необхідно підготувати сировину для використання в 

термопластавтоматі. Це може включати розмелювання, змішування і нагрівання пластмасової 
сировини. 



2. Налаштування параметрів: Після підготовки матеріалу необхідно налаштувати 
параметри термопластавтомата, такі як температура нагрівання, тиск, час і швидкість 
вприскування матеріалу. 

3. Завантаження матеріалу: Після того, як параметри налаштовані, можна завантажити 
пластмасову сировину в термопластавтомат. 

4. Робота термопластавтомата: Після завантаження матеріалу термопластавтомат починає 
роботу, нагріваючи сировину та вприсковуючи її в форму. 

5. Виготовлення виробу: Коли сировина розплавлена і вприскована в форму, вона 
застигає, утворюючи виріб. 

Після того, як форма повністю заповнена пластиком, відбувається її охолодження. Після 
завершення охолодження готові вироби дістаються автоматично, або ж вручну. Далі 
відбувається повтор все цього ж циклу вже для інших виробів. І хоча циклічність трошки 
знижує продуктивність у порівнянні з неперервними технологіями, проте дозволяє кожного 
разу підлаштувати машину під потрібні параметри, з меншими фінансовими та часовими 
витратами[1]. 

Термопластавтомати бувають різних видів. Як правило, вони бувають вертикальні та 
горизонтальні. 

Горизонтальні термопластавтомати – найбільш універсальне і поширене обладнання для 
виготовлення виробів із пластмас литтям під тиском. 

Вони здатні виробляти широку номенклатуру виробів різних форм і розмірів, включаючи 
об'ємні фігури. Метод лиття виробів, що застосовується в горизонтальному 
термопластавтоматі, найбільш перспективний і доступний. Ознайомитись із зображенням 
горизонтального термопластавтомату можна на рисунку 1. 

 

 
Рисунок 1 – Горизонтальний термопластавтомат 

 
Термопластавтомати вертикального типу найбільш зручні при виробництві дрібних, 

дрібносерійних деталей, особливо з наявністю закладної арматури, а саме впаювання у виріб 
металевих деталей різної конфігурації [2]. Ознайомитись із зображенням вертикального 
термопластавтомату можна на рисунку 2. 

Лиття пластмас із закладними елементами полягає в тому, що металеву деталь, яка буде 
обливатись розплавом пластмас закладається в прес-форму, потім подається розплав. Після 
застигання утворюється єдиний виріб. Деталі, що виготовляються за цією технологією широко 
застосовуються в автомобільній, будівельній, в електро- та багатьох інших галузях 
промисловості. Цей метод у всьому світі застосовується для створення найсучасніших 
електротехнічних виробів побутового та наукового призначення. 

 
 



 
 

Рисунок 2 – Вертикальний термопластавтомат 
 
Для відливу необхідного виробу треба використовувати спеціальні форми, які називаються 

прес-форми. Прес-форма — складний металевий пристрій для лиття пластмасових виробів. 
Прес-форма для виробництва пластикових деталей встановлюється на термопластавтомат і 
працює за принципом лиття під тиском. Ознайомитись із зображенням прес-форми можна на 
рисунку 3. 

 

 
 

Рисунок 3 – Приклад прес-форми 
 

Використовується вона для виробництва найрізноманітніших виробів з полімерів. Майже 
всі пластмасові вироби виготовляються методом лиття під тиском на термопластавтоматах з 
допомогою ливарних прес-форм. 

Основні частини прес-форми для лиття пластмас - матриця і пуансон, в яких формується 
необхідний виріб. Також для виготовлення прес-форми використовуються безліч компонентів: 
штовхачі, колонки, втулки, направляючі, плити, знаки, нагрівачі та інше. Для горячеканальних 
прес-форм ще необхідний контролер - блок управління температурами.  

Ознайомившись зі структурою та принципом роботи термопластавтоматів можна сказати, 
що вони мають безліч переваг, серед яких: 



- висока продуктивність: термопластавтомати можуть виготовляти велику кількість 
виробів за короткий період часу; 

- висока якість: завдяки точному контролю температури та тиску термопластавтомати 
забезпечують високу якість виробів; 

- різноманітність матеріалів: термопластавтомати можуть використовуватися для 
формування різних матеріалів, включаючи термопласти, гуми, воски, металопластмаси та 
інші; 

- економічність: термопластавтомати мають низькі витрати на експлуатацію, оскільки 
вони використовують лише необхідну кількість матеріалу та енергії для виробництва виробів; 

- автоматизація процесу: термопластавтомати можуть бути повністю автоматизовані, що 
збільшує ефективність виробництва та знижує ризики помилок, пов'язаних із людським 
фактором; 

- надійність: термопластавтомати є надійним обладнанням із тривалим терміном служби. 
Ці переваги роблять термопластавтомати важливим обладнанням для виробництва 

пластикових виробів у різних галузях промисловості, таких як автомобільна, електронна, 
медична, пакувальна та інші. 

Незважаючи на те, що вони мають безліч переваг, є деякі недоліки: 
- висока вартість: термопластавтомати можуть бути дорогими у купівлі та експлуатації, 

що може бути проблемою для невеликих підприємств; 
- необхідність кваліфікованих фахівців: використання термопластавтомату потребує 

кваліфікованих фахівців, які можуть виконувати налаштування та обслуговування обладнання; 
- обмеження на форму виробів: термопластавтомати можуть бути обмежені у 

виробництві складних та геометричних форм виробів; 
- необхідність постійного контролю: у процесі роботи термопластавтомати потребують 

постійного контролю технологічних параметрів для забезпечення високої якості виробів; 
- необхідність використання спеціальних матеріалів: термопластавтомати можуть 

використовувати лише спеціальні матеріали, які підходять для процесу впорскування 
пластмаси; 

- ризик аварій: використання термопластавтомату може бути небезпечним через високі 
температури і тиск, тому необхідні відповідні заходи безпеки; 

Загалом недоліки термопластавтомату не є критичними і можуть бути керованими при 
правильному використанні та обслуговуванні обладнання.[4,5] 
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