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Beschreibung 

Die  Erfindung  betrifft  eine  Einrichtung  zum 
Transport  von  Werkstücken  in  einer  mehrstufigen 
Umformpresse,  mit  einer  Anzahl  an  Greifzangen 
aus  jeweils  zwei  sich  nicht  kreuzenden  Greifarmen, 
die  gegeneinander  verschwenkbar  in  einem  Drehge- 
lenk  gelagert  sind  und  mittels  einer  Greifertragplat- 
te  eine  senkrecht  zur  Arbeitsrichtung  der  Werk- 
zeuge  verlaufende  Umsetzbewegung  ausführen, 
wobei  die  Greifarme  in  der  Werkstückaufnahme  fer- 
nen  Gelenkstellen  mit  Antriebübertragunselementen 
gelenkig  verbunden  und  durch  zumindest  teilweise 
gekrümmte  Kurvenbereiche  zwanggeführt  sind,  wo- 
durch  jeder  Greifzange  während  der  Umsetzbewe- 
gung  von  einem  Antrieb  eine  zu  der  Umsetzbewe- 
gung  und  zu  der  Arbeitsrichtung  der  Werkzeuge 
quer  verlaufende  Ausweichbewegung  aufgezwun- 
gen  ist,  die  von  einer  Öffnen-  und  Schließenbewe- 
gung  überlagert  ist. 

Bei  dem  Umsetzen  von  Werkstücken  in  der  Mas- 
sivumformung  dienenden  Umformpressen  sind 
Greifzangen  vorgesehen,  die  neben  der  Umsetzbe- 
wegung,  in  der  Werkstücke  aus  einer  Eingabestati- 
on  entnommen  und  in  Umformstationen  umgesetzt 
werden,  noch  eine  Ausweichbewegung  von  den 
Werkzeugen  weg  und  auf  diese  zu  ausführen.  Der 
Ausweichbewegung  ist  außerdem  eine  Öffnen- 
Schließenbewegung  zum  Loslassen  der  Werk- 
stücke  bzw.  zum  Erfassen  dieser  überlagert. 

In  der  DE-C2-  24  34  540  ist  eine  Einrichtung  gat- 
tungsgemäßer  Art  aufgezeigt,  bei  der  die  Dreh- 
punkte  der  Greifarme  in  einem  gemeinsamen  Gelenk 
zusammengefaßt  sind.  Das  Gelenk  ist  nich  gestell- 
geführt.  Die  dem  Aufnahmebereich  für  das  Werk- 
stück  fernen  Anlenkpunkte  für  den  Antrieb  sind 
auf  zumindest  teilweise  gekrümmten  Bahnen  zwang- 
geführt.  Der  Gesamtaufbau  ist  sehr  massiv  und 
läßt  von  daher  keine  schnellen  Umsetzbewegungen 
zu.  Desweiteren  werden  die  Werkstücke  bei  der 
Übergabe  an  das  Werkzeug  und  bei  der  Aufnahme 
aus  dem  Werkzeug  etwas  verrissen,  und  die  Werk- 
stücke  können  verkanten. 

Demgegenüber  ist  Aufgabe  der  Erfindung  eine 
betriebssichere  Handhabung  der  Werkstücke.  Vor 
allem  soll  eine  längere  Bewegungsphase  der  Auf- 
nahmebereiche  an  den  Greifarmen  auf  das  Werk- 
stück  bzw.  auf  den  Erfassungsbereich  an  dem 
Werkstück  zu  und  von  diesem  weg  erreicht  werden. 

Diese  Aufgabe  ist  durch  die  Merkmale  des  An- 
spruchs  1  gelöst. 

Die  gegenständlichen  Merkmale  der  weiteren  An- 
sprüche  kennzeichnen  bevorzugte  Ausgestaltun- 
gen  der  Erfindung. 

Dabei  ist  von  Vorteil,  daß  durch  die  Zwischenan- 
ordnung  von  Kuppelgliedern  zwischen  dem  der 
Werkstückaufnahme  fernen  Bereich  an  dem  Greif- 
arm  und  dem  Grundkörper  die  Rolle  auf  den  Kurven- 
teilen  des  Kurvenbleches  bewegbar  ist,  während 
die  zwischen  dem  Gelenkträger  der  Greifarme  und 
dem  Grundkörper  ausgespannte  Feder  die  Anlage 
der  Rolle  an  dem  Kurvenblech  bewirkt.  Die  Führung 
des  Gelenkträgers  unter  Vorspannung  in  dem 
Grundkörper  und  die  Anlage  der  Rollen  an  den  Kur- 
venblechen  führen  zu  einer  sicheren  Handhabung 

der  zu  fördernden  Werkstücke.  Weiterhin  von  Vor- 
teil  ist  der  weiche,  stufenlose  Übergang  der  Rollen- 
bewegung  an  dem  Kurvenblech  bis  zum  Übergang  in 
den  kreisbogen  förmigen  Kurvenbereich,  der  zu  ei- 

5  nem  weichen  Abbremsen  und  zum  Stillstand  des  Ge- 
lenkträgers  führt.  Durch  die  zueinander  beabstan- 
dete  Aufhängung  der  Greifarme  an  dem  Gelenkträ- 
ger  erhöht  sich  der  Anteil  der  Bewegungsphase  der 
Offnen-  und  Schließenbewegung  und  die  Werk- 

10  stückaufnahmen  beider  Greifarme  werden  somit 
sicher  gegen  das  Werkstück  und  von  diesem  weg 
geführt.  Die  Greifarme  sind  vermittels  Exzenter- 
lagerung  für  ihre  Anlage  an  den  Werkstücken  fein- 
abstimmbar. 

15  Im  folgenden  soll  die  Erfindung  anhand  eines 
Ausführungsbeispieles  beschrieben  werden.  Dabei 
zeigen: 

Fig.  1  eine  Hälfte  einer  Greifzange  in  der  ein 
20  Werkstück  erfassenden  Stellung  in  einer  Drauf- 

sicht, 
Fig.  2  die  zweite  Hälfte  der  Greifzange  in  einer 

von  einem  Werkstück  zurückgezogenen  Stellung  in 
einer  Draufsicht, 

25  Fig.  3  einen  Schnitt  durch  Lagerstellen  der  Greif- 
zange  im  Verlauf  der  Schnittlinie  III-III  in  Fig.  1, 

Fig.  4  ein  Funktionsschema  der  Greifzangen  in 
einer  ein  Werkstück  erfassenden  Stellung, 

Fig.  5  ein  Funktionsschema  der  Greifzangen  in  ei- 
30  ner  von  einem  Werkstück  zurückgezogenen  Stel- 

lung, 
Fig.  6  die  Ausbildung  der  Kurven  an  einem  Kur- 

venblech  und 
Fig.  7  den  Bewegungsverlauf  (Koppelkurve)  der 

35  Werkstückaufnahme  an  jeder  Greifzange. 

Die  in  den  Fig.  1  und  2  strichtpunktiert  angedeute- 
te  Greifertragplatte  2  ist  über  einen  Antrieb,  dieser 
ist  nicht  dargestellt,  um  ein  Maß  in  Richtung  des  die 

40  Umsetzbewegung  von  Werkstücken  11  in  den  Um- 
formstufen  andeutenden  Doppelfeiles  37  ver- 
schiebbar,  das  dem  Abstand  der  Umformstufen  ent- 
spricht.  Die  Greifertragplatte  2  trägt  eine  Anzahl 
an  Greifzangen  1  ,  die  im  Abstand  der  Umformstufen 

45  angeordnet  sind,  und  von  denen  eine  Greifzange  1 
dargestellt  ist.  Die  Greifzange  1  ist  auf  der  Greifer- 
tragplatte  2  senkrecht  zu  der  Umsetzbewegung  37 
auf  ein  Werkstück  1  1  zu  und  von  diesem  weg  in  Rich- 
tung  des  Doppelpfeiles  36  in  z.B.  Führungsmitteln 

50  hin-  und  hergehend  verschiebbar.  An  der  Greifer- 
tragplatte  2  ist  ein  Kurvenblech  14  befestigt,  des- 
sen  Kurventeile  wegen  deren  besonderen  Wirkun- 
gen  auf  die  Bewegungen  (Koppelkurve)  der  Greif- 
zangen  1  im  folgenden  noch  näher  erläutert  werden. 

55  Das  Kurvenblech  14  befindet  sich  oberhalb  der 
Greifzange  1  und  ist  als  angrenzendes  Teil  strich- 
punktiert  dargestellt,  um  die  darunter  befindlichen 
Einzelheiten  der  Greifzange  1  nicht  zu  verdecken. 
Ein  Grundkörper  13  der  Greifzange  1  ist  in  einem 

60  zentralen  Bereich  mit  Vierkantinnenflächen  33  für 
die  Befestigung  an  einem  entsprechend  geformten 
Zapfen,  dieser  ist  nicht  dargestellt,  versehen,  der 
an  der  Greifertragplatte  2  angeordnet  ist.  Eine 
Spannschraube  34  arretiert  die  Befestigungslage 

65  des  Grundkörpers  13  an  der  Greifertragplatte  2. 
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Weiterhin  weist  der  zentrale  Bereich  des  Grundkör- 
pers  13  eine  Längsbohrung  16  mit  unterschiedlichen 
Durchmessern  zur  Aufnahme  von  Zapfen  28  und 
30  eines  Gelenkträgers  7  auf.  Der  Gelenkträger  7 
ist  vermittels  der  Zapfen  28,  30  in  der  Längsboh-  5 
rung  1  6  des  Grundkörpers  1  3  in  Richtung  36  auf  das 
Werkstück  1  1  zu  und  von  diesem  weg  bewegbar  ge- 
lagert.  Die  Verstellbewegung  des  Grundkörpers  13 
und  somit  die  der  Greifzange  1  wird  über  eine  in  den 
Fig.  4  und  5  gezeigte  Kuppelstange  35  bewirkt,  die  10 
z.B.  von  einem  gegen  eine  Steuerkurve  gelegten 
Kurvenfolger  beaufschlagt  wird.  Steuerkurve  und 
Kurvenfolger  sind  nicht  dargestellt  worden.  Zwi- 
schen  einem  Bund  29  an  dem  Gelenkträger  7  und  ei- 
ner  Anlagefläche  41  in  dem  Grundkörper  13  ist  eine  15 
Druckfeder  31  unter  Vorspannung  eingesetzt.  In 
dem  Gelenkträger  7  sind  Drehgelenke  8,  9  für  je  ei- 
nen  Greifarm  eingearbeitet.  Die  Greifarme  beste- 
hen  im  wesentlichen  aus  je  einem  Greifarmhalter  3, 
4  und  je  einem  Zangenteil  5,  6.  Die  Zangenteile  5,  6  20 
sind  über  Schraubmittel  12  an  dem  jeweiligen  Greif- 
armhalter  3,  4  festgesetzt.  Die  Zangenteile  5,  6 
weisen  Werkstückaufnahmen  10  auf.  In  dem  den 
Werkstückaufnahmen  10  fernen  Bereich  jedes 
Greifarmes  3,  5  bzw.  4,  6  sind  Gelenkstellen  24  25 
vorgesehen,  in  denen  ein  Kuppelglied  20,  21  je  Grei- 
farm  3,  5  bzw.  4,  6  schwenkbeweglich  gelagert  ist. 
Die  Gegenseite  jedes  Kuppelgliedes  20,  21  ist  an 
dem  Grundkörper  13  schwenkbeweglich  gelagert, 
wobei  die  Lagerstelle  durch  einen  Exzenterbolzen  30 
25  gebildet  wird.  Jedes  Kuppelglied  20,  21  ist  durch 
die  Exzentrizität  seines  Exzenterbolzens  25  ver- 
stellbar  und  in  der  vorgenommenen  Einstellung 
durch  Arretiermittel  festsetzbar.  Jedes  Kuppelglied 
20,  21  trägt  in  seinem  Mittelteil  einen  Gewindestift  35 
26,  der  bei  der  Montage  der  Greifzangen  1  an  einer 
Anlagefläche  32  an  dem  Grundkörper  13  justiert 
wird  zur  Voreinstellung  der  Greifarme  3,  5  bzw.  4, 
6.  Die  Voreinstellung  ist  vermittels  einer  Kontermut- 
ter  27  zu  sichern.  In  dem  Bereich  der  Gelenkstelle  40 
24  ist  an  jedem  Greifarm  3,  5  bzw.  4,  6  eine  Rolle  18, 
19  in  einem  Zapfen  22,  23  drehbar  gelagert  und 
zwar,  wie  es  in  Fig.  3  erkennbar  ist,  in  Höhe  des 
Kurvenbleches  14.  Die  Einstellung  der  Rollen  18,19 
bei  der  Montage  vermittels  der  Gewindestifte  26  er-  45 
folgt  so,  daß  sich  die  Rollen  18,  19  unter  dem  Druck 
der  Druckfeder  31  an  dem  geraden  Kurventeil  42 
des  Kurvenbleches  14  anlegen.  Entsprechend  der 
Lage  der  Rollen  18,  19  and  dem  Kurvenblech  14  be- 
findet  sich  die  Greifzange  1  in  Fig.  1  in  einer  ein  50 
Werkstück  11  haltenden  Stellung,  in  Fig.  2  in  einer 
geöffneten  und  von  dem  Werkstück  1  1  zurückgezo- 
genen  Stellung. 

Fig.  3  zeigt  eine  Schnittdarstellung  der  Gelenk- 
stellen  8,  22,  24  und  25  einer  Greifzange  1  .  Mit  ei-  55 
nem  Doppelpfeil  43  ist  die  Arbeitsrichtung  der 
Werkzeuge  in  den  Umformstufen  angedeutet. 

Die  Fig.  4  und  5  geben  schematisch  den  Aufbau 
einer  Greifzange  1  in  der  Greifstellung  (Fig.  4)  und 
in  der  Offenstellung  (Fig.  5)  wieder.  Die  von  dem  be-  60 
reits  erwähnten  Kurventrieb  bewegte  Kuppelstange 
35  ist  über  einen  z.  B.  Federgehäuseteil  45  und  eine 
z.B.  Druckfeder  52  an  den  Grundkörper  13  ange- 
schlossen,  um  diesen  in  Richtung  der  Ausweichbe- 
wegung  36  auf  der  Greifertragplatte  2  zu  bewegen.  65 

Durch  die  Verstellung  des  Grundkörpers  13  auf  der 
Greifertragplatte  2  in  Richtung  36  auf  das  Werk- 
stück  1  1  zu,  werden  die  Rollen  18,  19  auf  der  Außen- 
form  des  Kurvenbleches  14  bewegt.  Nach  dem 
Überrollen  des  geraden  Kurventeils  42  werden  die 
Rollen  1  8,  1  9  über  einen  in  einen  kreisbogenförmigen 
Bereich  44  übergehenden  Anlaufbereich  40  und  mit 
Bezug  auf  das  jeweilige  Drehgelenk  8,  9  des  Greif- 
armhalters  3  bzw.  4  nach  außen  verdrängt.  Der  An- 
laufbereich  40  bewirkt  eine  sanfte  Bremsbewegung 
der  Greiferzangen  3,5  und  4,6  in  Richtung  der  Aus- 
weichbewegung  36  auf  das  Werkstück  1  1  zu,  wäh- 
rend  der  Grundkörper  13  durch  die  Kuppelstange  35 
zwanggeführt  ist.  Nach  dem  Überrollen  des  Anlauf- 
bereiches  40  und  mit  dem  Erreichen  des  kreisbo- 
genförmigen  Kurvenbereiches  44  kommt  der  Ge- 
lenkträger  7  und  somit  die  Greifzange  1  in  Richtung 
der  Ausweichbewegung  36  zum  Stillstand,  während 
die  Greifarme  3,  5  und  4,  6  mit  einer  Schwenkbewe- 
gung  um  die  Drehgelenke  8,  9  die  eingentliche 
Schließenbewegung  39,  die  Greifbewegung,  ausfüh- 
ren. 

Die  Fig.  6  und  7  lassen  die  Abhängigkeit  von  Kur- 
venverlauf  an  dem  Kurvenblech  14  und  den  Bewe- 
gungsverlauf  in  der  Koppelkurve  38  der  Greifarme 
3,  5  und  4,  6  erkennen.  Das  Kurvenblech  14  weist 
einen  Anlaufbereich  40  auf  mit  einem  ersten,  in  Be- 
zug  auf  die  Bewegungsrichtungen  36  (Ausweich- 
bewegung)  flach  ansteigenden  Bereich  46  zwischen 
den  Kurvenpunkten  47  und  49  und  einem  stark  an- 
steigenden  Bereich  48  zwischen  den  Kurvenpunk- 
ten  49  und  50.  Mit  dem  Kurvenpunkt  50  beginnt  der 
kreisbogenförmige  Kurvenbereich  44,  von  dem  für 
das  Spannen  des  Werkstückes  1  1  in  dieser  gezeig- 
ten  Ausführung  nur  der  Bereich  bis  zu  dem  Kurven- 
punkt  51  genutzt  wird.  Der  Abstand  der  Kurven- 
punkte  50,  51  voneinander  ist  abhängig  von  der 
Ausbildung  der  Werkstückaufnahme  10  an  dem 
Greifarm  3,  5  bzw.  4,  6  und  der  Größe  des  Spannbe- 
reiches  an  dem  Werkstück  11.  Die  Kurvenpunkte 
47,  49,  50  und  51  und  die  zugehörenden  Kurvenbe- 
reiche  46,  49,  44  sind  auf  die  Koppelkurve  38  in 
Fig.  7  übertragen  und  kennzeichnen  den  Bewe- 
gungsablauf  der  Greifarme  3,  5  und  4,  6.  Der  Kur- 
venverlauf  zeigt  eine  Abnahme  der  Bewegung  der 
Greiferarme  3,5  und  4,6  auf  das  Werkstück  1  1  zu  - 
in  Richtung  des  Doppelpfeiles  36  -  zwischen  den 
Punkten  49  und  50  bis  zu  einer  dann  auch  geringfü- 
gig  rückläufigen  Bewegung  bei  gleichzeitiger  Zunah- 
me  der  Bewegung  der  Greifarme  3,  5  und  4,  6  im 
oberen  Werkstückaufnahmebereich  10  auf  das 
Werkstück  1  1  zu  -  in  Richtung  des  Doppelpfeiles  39  - 
zwischen  den  Punkten  50  und  51.  Die  Öffnenbewe- 
gung  sowie  die  von  dem  Werkstück  1  1  weggeführte 
Bewegungder  Greifzange  1  erfolgt  entsprechend  in 
umgekehrter  Bewegungsfolge. 

In  den  Fig.  4  und  5  ist  ein  Anschlag  15  angedeu- 
tet,  der  auf  dem  Grundkörper  13  befestigt  ist.  An 
dem  Anschlag  1  5  stützt  sich  zunächst  noch  das  Fe- 
dergehäuse  45  ab  bis  zu  dem  Zeitpunkt,  in  dem  die 
Rollen  18,  19  während  der  Bewegung  der  Greifzange 
1  -  in  Richtung  der  Ausweichbewegung  36  -  auf  das 
Werkstück  11  zu  bei  Erreichen  des  ersten  flachen 
Bereiches  46  des  Kurvenbleches  14  nach  außen 
verdrängt  werden.  Durch  die  durch  die  Druckfeder 
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52  abgefederte  Relativbewegung  zwischen  der  Kup- 
pelstange  35  und  dem  Grundkörper  13  wird  mit  der 
Bewegung  der  Greifzange  1  auf  das  Werkstück  11 
zu  die  erforderliche  Greifervorspannung  aufge- 
baut. 

Patentansprüche 

1.  Einrichtung  zum  Transport  von  Werkstücken 
(11)  in  einer  mehrstufigen  Umformpresse,  mit  einer 
Anzahl  an  Greifzangen  (1)  aus  jeweils  zwei  sich 
nicht  kreuzenden  Greifarmen  (3,  5  und  4,  6),  die  ge- 
geneinander  verschwenkbar  in  einem  Drehgelenk 
(8,  9)  gelagert  sind  und  mittels  einer  Greifertragplat- 
te  (2)  eine  senkrecht  zur  Arbeitsrichtung  (43)  der 
Werkzeuge  verlaufende  Umsetzbewegung  (37) 
ausführen,  wobei  die  Greifarme  (3,  5  und  4,  6)  in 
der  Werkstückaufnahme  (10)  fernen  Gelenkstellen 
(24)  mit  Antriebübertragungselementen  (20,  21,  13, 
35)  gelenkig  verbunden  und  durch  zumindest  teilwei- 
se  gekrümmte  Kurvenbereiche  (40,  44)  zwangge- 
führt  sind,  wodurch  jeder  Greifzange  (1)  während 
der  Umsetzbewegung  (37)  von  einem  Antrieb  eine 
zu  der  Umsetzbewegung  (37)  und  zu  der  Arbeits- 
richtung  (43)  der  Werkzeuge  quer  verlaufende 
Ausweichbewegung  (36)  aufgezwungen  ist,  die  von 
einer  Öffnen-  und  Schließenbewegung  (39)  überla- 
gert  ist,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  jeder  Greif- 
arm  (3,  5  bzw.  4,  6)  in  der  Gelenkstelle  (24)  über  je 
ein  als  Kuppelglied  (20,  21)  ausgebildetes  Antriebs- 
übertragungselement  (20,  21  )  an  einem  Grundkörper 
(13)  drehbeweglich  angelenkt  ist  und  der  Grundkör- 
per  (13)  über  eine  Kuppelstange  (35)  mit  dem  Antrieb 
für  eine  Bewegung  der  Greifzange  (1)  in  Richtung 
der  Ausweichbewegung  (36)  wirkverbunden  ist,  daß 
die  Greifarme  (3,  5  und  4,  6)  an  einem  Gelenkträger 
(7)  in  Drehgelenken  (8,  9)  drehbeweglich  gelagert 
sind,  daß  der  Gelenkträger  (7)  in  dem  Grundkörper 
(13)  in  Richtung  der  Ausweichbewegung  (36)  ver- 
schiebbar  gelagert  ist,  daß  zwischen  einem  Bund 
(29)  an  dem  Gelenkträger  (7)  und  einer  Anlageflä- 
che  (41)  an  dem  Grundkörper  (13)  eine  den  Gelenk- 
träger  (7)  in  Richtung  der  Ausweichbewegung  (36) 
auf  ein  Werkstück  (1  1)  zu  haltende  Feder  (31)  einge- 
bracht  ist,  und  daß  im  Bereich  der  Gelenkstelle  (24) 
an  jedem  Greifarm  (3,  5  bzw.  4,  6)  eine  Rolle  (18,  19) 
angebracht  ist,  die  gegen  ein  Kurvenblech  (14)  an 
der  Greifertragplatte  (2)  gelegt  ist,  das  mit  der 
Greifzange  (1)  in  Richtung  der  Umsetzbewegung 
(37)  mitbewegbar  ist,  und  die  Anlagebereiche  (42, 
46,  48,  44)  für  die  Rolle  (18,  19)  sich  im  wesentlichen 
in  Richtung  der  Ausweichbewegung  (36)  der  Greif- 
zange  (1  )  erstrecken,  mit  einem  sich  an  einen  gera- 
den  Kurventeil  (42)  in  Richtung  auf  die  Werkstücke- 
aufnahme  (1  0)  der  Greifarme  (3,  5  und  4,  6)  zu  an- 
schließenden  Anlaufbereich  (40)  und  einem  sich  an 
den  Anlaufbereich  (40)  anschließenden  kreisbogen- 
förmigen  Kurvenbereich  (44),  der  durch  einen  Radi- 
us  gebildet  ist,  dessen  Radiusmaß  sich  aus  dem  Ab- 
stand  des  kreisbogenförmigen  Kurvenbereiches 
(44)  zu  dem  Drehgelenk  (8,  9)  des  jeweils  zugehö- 
renden  Greifarmes  (3,  5  bzw.  4,  6)  ergibt,  wobei  der 
gekrümmte  Kurvenbereich  (44)  derart  geformt  ist, 
daß  die  Bewegung  der  Rolle  (18,  19)  auf  diesem  Kur- 

venbereich  (44)  zum  Stillstand  des  Gelenkträgers 
(7)  führt. 

2.  Einrichtung  nach  Anspruch  1  ,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  daß  der  Greifarm  (3,  5)  in  einem  ersten 

5  Drehgelenk  (8)  und  der  Greifarm  (4,  6)  in  einem 
zweiten  Drehgelenk  (9)  voneinander  beabstandet 
an  dem  Gelenkträger  (7)  gelagert  sind. 

3.  Einrichtung  nach  Anspruch  1  ,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  daß  jedes  Kuppelglied  (20,  21)  über  je  ei- 

10  nen  Exzenterbolzen  (25)  an  dem  Grundkörper  (13) 
gelagert  ist. 

4.  Einrichtung  nach  Anspruch  1,  gekennzeichnet 
durch  einen  Innenvierkant  (33)  und  eine  Spann- 
schraube  (34)  an  dem  Grundkörper  (13)  zum  Fest- 

15  setzen  des  Grundkörpers  (13)  an  der  Greifertrag- 
platte  (2). 

5.  Einrichtung  nach  Anspruch  1  ,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  daß  die  Kurventeile  (42,  46,  48,  44)  Au- 
ßenkonturen  des  Kurvenbleches  (14)  sind. 

20  6.  Einrichtung  nach  Anspruch  1  ,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  daß  die  Rolle  (18,  19)  in  einem  Zapfen  (22, 
23)  im  Bereich  nahe  der  Gelenkstelle  (24)  und  zwi- 
schen  der  Gelenkstelle  (24)  und  der  Werkstückauf- 
nahme  (10)  gelagert  ist. 

25 
Claims 

1.  Device  for  transferring  workpieces  (11)  in  a 
multistage  forming  press,  comprising  a  number  of 

30  pairs  (1)  of  grippers,  each  consisting  of  two  non- 
crossing  gripping  arms  (3,  5  and  4,  6)  which  are 
mounted  in  a  swivel  joint  (8,  9)  in  such  a  way  as  to  be 
pivotable  towards  one  another  and  perform,  by 
means  of  a  gripper  supporting  plate  (2),  a  transfor- 

35  mation  movement  (37)  running  perpendicularly  to  the 
working  direction  (43)  of  the  tools,  in  which  arrange- 
ment  the  gripping  arms  (3,  5  and  4,  6),  at  joint  loca- 
tions  (24)  remote  from  the  workpiece  receptacle 
(1  0),  are  connected  in  an  articulated  manner  to  drive 

40  transmission  elements  (20,  21,  13,  35)  and  are  posi- 
tively  guided  by  at  least  partly  curved  cam  areas 
(40,  44),  as  a  result  of  which  a  deflection  movement 
(36)  running  transversely  to  the  transformation 
movement  (37)  and  to  the  working  direction  (43)  of 

45  the  tools  is  forced  upon  each  pair  (1)  of  grippers  by 
a  drive  during  the  transformation  movement  (37), 
which  deflection  movement  (36)  has  an  opening  and 
closing  movement  (39)  superimposed  on  it,  charac- 
terized  in  that  each  gripping  arm  (3,  5  or  4,  6),  at  the 

50  joint  location  (24),  is  linked  in  a  rotationally  movable 
manner  to  a  basic  body  (13)  in  each  case  via  a  drive 
transmission  element  (20,  21)  designed  as  a  coupling 
member  (20,  21),  and  the  basic  body  (13),  via  a  cou- 
pling  rod  (35),  is  operatively  connected  to  the  drive 

55  for  a  movement  of  the  pair  (1)  of  grippers  in  the  di- 
rection  of  the  deflection  movement  (36),  in  that  the 
gripping  arms  (3,  5  and  4,  6)  are  mounted  on  a  joint 
support  (7)  in  such  a  way  as  to  be  rotationally  mov- 
able  in  swivel  joints  (8,  9),  in  that  the  joint  support 

60  (7)  is  mounted  in  the  basic  body  (1  3)  in  such  a  way  as 
to  be  displaceable  in  the  direction  of  the  deflection 
movement  (36),  in  that  a  spring  (31)  which  is  to  hold 
the  joint  support  (7)  in  the  direction  of  the  deflection 
movement  (36)  towards  a  workpiece  (11)  is  intro- 

65  duced  between  a  collar  (29)  on  the  joint  support  (7) 
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and  a  bearing  surface  (41)  on  the  basic  body  (13), 
and  in  that,  in  the  area  of  the  joint  location  (24),  a 
roller  (18,  19)  is  attached  to  each  gripping  arm  (3,  5 
or  4,  6),  which  roller  (18,  19)  is  placed  against  a  cam 
plate  (14)  on  the  gripper  supporting  plate  (2),  which 
cam  plate  (14)  can  be  moved  along  with  the  pair  (1)  of 
grippers  in  the  direction  of  the  transformation 
movement,  and  the  bearing  areas  (42,  46,  48,  44) 
for  the  roller  (18,  19)  extend  essentially  in  the  direc- 
tion  of  the  deflection  movement  (36)  of  the  pair  (1)  of 
grippers,  having  an  approach  area  (40),  to  adjoin  a 
straight  cam  section  (42)  in  the  direction  of  the 
workpiece  receptacle  (10)  of  the  gripping  arms  (3,  5 
and  4,  6),  and  a  circular-arc-shaped  cam  area  (44) 
which  adjoins  the  approach  area  (40)  and  is  formed 
by  a  radius  whose  size  is  obtained  from  the  distance 
of  the  circular-arc-shaped  cam  area  (44)  from  the 
swivel  joint  (8,  9)  of  the  respectively  associated 
gripping  arm  (3,  5  or  4,  6),  the  curved  cam  area  (44) 
being  formed  in  such  a  way  that  the  movement  of  the 
roller  (18,  19)  on  this  cam  area  (44)  results  in  the 
stopping  of  the  joint  support  (7). 

2.  Device  according  to  Claim  1,  characterized  in 
that  the  gripping  arm  (3,  5),  in  a  first  swivel  joint  (8), 
and  the  gripping  arm  (4,  6),  in  a  second  swivel  joint 
(9),  are  distanced  from  one  another  and  are  mount- 
ed  on  the  joint  support  (7). 

3.  Device  according  to  Claim  1,  characterized  in 
that  each  coupling  member  (20,  21)  is  mounted  on  the 
basic  body  (1  3)  via  one  eccentric  pin  (25)  each. 

4.  Device  according  to  Claim  1,  characterized  by 
a  Square  socket  (33)  and  a  clamping  screw  (34)  on 
the  basic  body  (1  3)  for  securing  the  basic  body  (1  3) 
to  the  gripper  supporting  plate  (2). 

5.  Device  according  to  Claim  1,  characterized  in 
that  the  cam  sections  (42,  46,  48,  44)  are  outer 
contours  of  the  cam  plate  (14). 

6.  Device  according  to  Claim  1,  characterized  in 
that  the  roller  (18,  19)  is  mounted  in  ajournal  (22,  23) 
in  the  area  near  to  the  joint  location  (24)  and  be- 
tween  the  joint  location  (24)  and  the  workpiece  re- 
ceptacle  (10). 

Revendications 

1.  Dispositif  de  transport  de  pieces  (11)  ä  tra- 
vailler  dans  une  presse  de  formage  multiposte,  com- 
portant  une  serie  de  pinces  (1)  formees  chacune  de 
deux  bras  (3,  5  et  4,  6)  qui  sont  montes  de  maniere  ä 
pivoter  l'un  en  face  de  l'autre  sur  une  articulation 
(8,  9)  et  qui  effectuent,  au  moyen  d'une  plaque  (2) 
de  support  de  la  pince,  un  mouvement  de  transfert 
(37)  dirige  perpendiculairement  ä  la  direction  (43)  de 
travail  des  outils,  dans  lequel  les  bras  (3,  5  et  4,  6) 
sont  raccordes  ä  des  elements  de  transmission  (20, 
21,  13,  35)  en  des  points  d'articulation  (24)  eloignes 
de  leur  point  (1  0)  de  prise  des  pieces  et  sont  guides 
positivement  par  des  zones  de  cames  (40,  44)  au 
moins  partiellement  courbes,  de  sorte  que  chaque 
pince  (1)  est  soumise,  par  un  moyen  d'entramement 
et  pendant  le  mouvement  de  transfert  (37),  ä  un 
mouvement  d'evitement  (36)  qui  est  perpendiculaire 
au  mouvement  de  transfert  (37)  et  ä  la  direction  (43) 
de  travail  des  outils  et  combine  ä  un  mouvement  (39) 
d'ouverture  et  de  fermeture  des  bras,  caracterise 

en  ce  que  ledit  point  d  articulation  (24)  de  chaque 
bras  (3,  5  et  4,  6)  est  raccorde  de  maniere  articulee 
ä  un  bloc  de  base  (13)  par  un  element  de  transmis- 
sion  respectif  (20,  21)  forme  par  un  element  de  cou- 

5  plage  (20,  21  ),  le  bloc  de  base  (1  3)  etant  relie  par  une 
bielle  (35)  au  moyen  d'entraTnement  prevu  pour  de- 
placer  la  pince  (1)  dans  la  direction  du  mouvement 
d'evitement  (36),  en  ce  que  les  bras  (3,  5  et  4,  6) 
sont  montes  de  maniere  pivotante  dans  des  articula- 

10  tions  (8,  9)  sur  un  support  d'articulations  (7),  en  ce 
que  le  support  d'articulations  (7)  est  monte  dans  le 
bloc  de  base  (13)  de  maniere  coulissante  dans  la  di- 
rection  du  mouvement  d'evitement  (36),  en  ce  qu'un 
ressort  (31)  sollicitant  le  support  d'articulations  (7) 

15  en  direction  d'une  piece  (11)  dans  ia  direction  du  mou- 
vement  d'evitement  (36)  est  dispose  entre  une  sur- 
face  d'appui  (41)  prevue  sur  le  bloc  de  base  (13)  et 
un  epaulement  (29)  du  support  d'articulations  (7),  en 
ce  que  chaque  bras  (3,  5  et  4,  6)  comporte,  ä  proxi- 

20  mite  dudit  point  d'articulation  (24),  un  galet  (18,  19) 
appuye  contre  une  plaque  de  came  (14)  prevue  sur 
la  plaque  (2)  de  support  de  la  pince  et  mobile  avec  la 
pince  (1  )  dans  la  direction  du  mouvement  de  trans- 
fert  (37),  et  en  ce  que  les  zones  d'appui  (42,  46,  48, 

25  44)  prevues  pour  ledit  galet  (18,  19)  s'etendent  sen- 
siblement  dans  la  direction  du  mouvement  d'evite- 
ment  (36)  de  la  pince  (1)  et  comportent  une  zone  de 
transition  (40)  se  raccordant  ä  une  zone  de  came 
rectiligne  (42)  en  direction  dudit  point  de  prise  (10) 

30  des  bras  (3,  5  et  4,  6),  et  une  zone  de  came  en  arc 
de  cercle  (44)  se  raccordant  ä  la  zone  de  transition 
(40)  et  ayant  un  rayon  dont  la  mesure  correspond  ä 
la  distance  entre  la  zone  de  came  en  arc  de  cercle 
(44)  et  rarticulation  (8,  9)  de  pivotement  du  bras 

35  correspondant  (3,  5  et  4,  6),  la  zone  de  came  en  arc 
de  cercle  (44)  ayant  une  forme  teile  que  le  deplace- 
ment  du  galet  (18,  19)  sur  cette  zone  (44)  produit  un 
arret  du  support  d'articulations  (7). 

2.  Dispositif  selon  la  revendication  1,  caracterise 
40  en  ce  que  Fun  (3,  5)  des  bras  est  monte  sur  une  pre- 

miere  articulation  (8)  et  l'autre  bras  (4,  6)  est  monte 
sur  une  seconde  articulation  (9),  ces  articulations 
etant  disposees  ä  distance  l'une  de  l'autre  sur  le 
support  d'articulations  (7). 

45  3.  Dispositif  selon  la  revendication  1,  caracterise 
en  ce  que  chaque  element  de  couplage  (20,  21)  est 
raccorde  au  bloc  de  base  (13)  au  moyen  d'un  pivot  ä 
excentrique  (25). 

4.  Dispositif  selon  la  revendication  1,  caracterise 
50  en  ce  que  le  bloc  de  base  (13)  comporte  un  carre  in- 

terieur  (33)  et  une  vis  de  serrage  (34)  pour  la  fixa- 
tion  du  bloc  de  base  (13)  sur  la  plaque  (2)  de  support 
de  la  pince. 

5.  Dispositif  selon  la  revendication  1,  caracterise 
55  en  ce  que  les  zones  de  cames  (42,  46,  48,  44)  sont 

formees  par  des  contours  exterieurs  de  la  plaque 
de  came  (14). 

6.  Dispositif  selon  la  revendication  1,  caracterise 
en  ce  que  le  galet  (1  8,  1  9)  est  monte  de  maniere  rota- 

60  tive  sur  un  tourillon  (22,  23)  ä  proximite  du  point  d'ar- 
ticulation  (24)  et  entre  le  point  d'articulation  (24)  et 
le  point  (1  0)  de  prise  des  pieces. 
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