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(57) Anotace:

Lis /1/ je opatien nastrojem /7/, na némz je
prestavitelné uloZeno vice dérovacich stfiZni-
ka /16, 17/. Pro aretovani dérovacich stfizni-
ki /16, 17/ v aktivni poloze slouzi aretovaci
ustroji /31, 32/, ktera jsou uvolnéna pro
zménu volby odlehéovacim ustrojim /51/,
jsou-li dérovaci stfiZniky mimo zabér se zpra-
covavanym piedmétem /9/ a leZi-li vii¢i nému
v urcité bezpecné vzdalenosti. Odlehcovaci
ustroji /51/ umoziuje piestaveni aretovacich
ustroji /31, 32/ s malym vykonem, a tim i
zménu volby dérovacich stfiznikt pfi kazdém
zdvihu lisu také z rychlobéznych listi. Pre-
depnutim dérovacich stfiznik1 /16, 17/ do je-
jich pasivni polohy dovoluje vylouceni dotykii
mezi pasivnimi dérovacimi stfizniky /16/ a
zpracovavanym piedmétem /9/ bé&hem zdvi-
hu lisu.
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Lis, zejména pro dérovdni plechl nebo jiného plochého mate-
ridlu s dérami rozmisténymi ve vzorku

Oblast techniky

Vynalez se tykd 1lisu, pro dérovani plechd nebo jiného
plochého materidlu s dérami rozmisténymi ve vzorku, opatre-
nym prestavitelné uloZenymi nastrojovymi casti, napriklad
st¥izZniky.

Dosavadni stav techniky

Zejména pro dérovani plechu a jiného plochého materidlu se
pouzivaji lisy, obsahujici beran 1lisu spojeny s pohonem, na
némz je ulozen horni nadstroj opatreny vice dérovacimi striz-
niky. Pod beranem lisu je uloZen stdl s dolnim nastrojem,
obsahujicim odpovidajici otvory prirazené dérovacim strizni-
kum. Presouvaci ustroji slouzi k tomu, aby se pas plechu ne-
bo podobny zpracovavany predmeét krokové dopravoval nastro-
jem, je-li tento nastroj otevfeny, t.j. dérovaci st¥izZniky

nejsou v zdbéru s dolnim nastrojem a zpracovavanym predme-

. tem. Dérovaci striZniky jsou kuprikladu uloZeny v jedné ra-

dé, ktera je vyrizena napri¢ vac¢i sméru presunu. PFri kazdém
lisovacim kroku tak vznika uplnd rada dér ve zpracovavaném
predmétu.

V nékterych pripadech pouziti v8ak miZe byt Zadouci
nebo G&elné prostrihovat misto Gplné rady dér pouze preruso-
vanou radu. V tomto pripadé je potrebné zajistit nedc¢innost
jednotlivych dérovacich strizniki. U citlivych plechd, jako
jsou kupfikladu hlinikové plechy nebo leéténé plechy, nebo
obecné v pripadech pouziti, v nichZ jde o optickad hlediska,
je ¢asto Z&douci, vypadad-li plech nebo zpracovavany predmet
po zpracovavacim pochodu jako v podstate nedotc¢eny. Nejsou




prijatelné znacky, poskrdbani nebo jind poskozeni povrchu.
Jsou-1li dérovaci stfiéniky prestavovany jako pohyblivé nebo
prestavitelné vytvorené ¢asti nastroje, musi se toto prova-
dét tak, Ze na pasivné nastavenych polohédch dérovacich
striznikd nedochdzi k Zadnym poskozenim zpracovavaného pred-
métu. Ma-1li se vzorek, v némZ jsou rozmistény diry, béhem
provozu lisu ménit, je kromé toho Z&douci vytvorit 1lis, do-
volujici odpovidajici prestavovani provozu lisu.

Vyndlez si proto klade =za ukol vytvorit lis, dovolu-
jici b&hem provozu lisu zménu zpracovavacich operaci prova-

dénych na zpracovavaném predmétu.

Podstata vyndlezu

Uvedeného cile je podle vyndlezu lisem, zejména pro dérovani
plechll nebo jiného plochého materidlu s dérami rozmisténymi
ve vzorku, s dolnim nastrojem a hornim nastrojem, které jsou
relativné vici sobé pohyblivé pohybem alespon jednoho z na-
strojt mezi maximdlni vzddlenosti a minimalni vzdalenosti,
s vice nastrojovymi c¢Aastmi osazenymi na hornim nastroji
a drZenymi prestavitelné mezi aktivni polohou a pasivni po-
lohou, s nejméné jednim aretovacim ustrojim, jemuz je prira-
zena nejméné jedna nastrojova ¢ast a jimz je nastrojova &ast
v aktivni poloze zajistovatelna, a s odlehc¢ovacim uUstrojim,
jimZz je nastrojovda cast, prirazend aretovacimu ustroji,
predpinatelnd do aktivni polohy.

Lis podle vynalezu obsahuje nastroj, sestavajici
z horniho ndstroje a dolniho nastroje. Ty jsou pohybovatelné
k sobé a od sebe, pric¢emZ horni ndstroj je upevnén na beranu
lisu a pohybuje se spolu s nim sem a tam a dolni nastroj je
pevné uloZen na stolu lisu. V principu jsou vsak také mozZne




jiné kinematické pribéhy a prirazeni jednotlivych pohybi.
Kuprikladu se miZe samostatné nebo pridavné pohybovat dolnim

nastrojen.

Horni nastroj nese nejméné dvé a s vyhodou vsSak vy-
razné vice neZ dvé héstrojové ¢asti, s vyhodou 1lisovniky,
zejména dérovaci strizZniky, které jsou prestavitelné uloZe-
ny. Ve vyhodném provedeni Jjsou lisovniky uloZeny spolu rov-
nobézné se vzajemnymi odstupy pribliZné kolmo k plechu nebo
jinému zpracovanému predmétu tak, Ze jejich podélny smér se
shoduje se smérem pohybu horniho nastroje. Smér presouvani
lisovniki se zde shoduje se smérem pohybu horniho néastroje.
Lisovniky ¢leny mohou byt prevedeny do predsunuté polohy
a v ni zajigtény. K tomu slouzi odpovidajici aretovaci udst-
roji. Kromé toho mohou byt 1lisovniky uvolnény, <&imZz jsou
prevedeny do pasivni polohy.

Na hornim ndstroji je osazeno odlehéovaci ustroji,
které lisovniky predpind do jejich aktivni polohy. Tim se
uvolni cesta pro aretovaci ustroji a aretovaci tdstroji nemu-
si vyvijet Zadnou nastavovaci praci lisovniku. Kromé toho
jsou minimalizovany vlivy t¥eni. To dovoluje rychlé prepina-
ni aretovaciho uUstroji ze stavu, v némZ je prifazeny lisov-
nik zajistén, do odjisténého stavu a zpét, s pohony s malymi
vykony. Kuprikladu mGZe byt z&vora, pohybliva napri¢ vzhle-
dem k lisovniku, zasouvédna do mezery uvolriované odlehcéovacim
Ustrojim nebo zatahovédna zpét z této mezery, aniZz by byla
zatdZovana lisovnikem nebo svirana. To plati také pro jina
provedeni aretovaciho dustroji, které maZe byt kuprikladu
tvoreno také vadkou. Také vadkou se d& podstatné snidze ota-
det, jestliZe odpovidajici sledovaci prostredek krivky, pu-

sobici na lisovnik nebo spojeny s lisovnikem, neni pritlaco-
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van na krivkovou plochu vadky.

Odlehc¢ovaci ustroji tak umoZiuje minimalizaci potfeb-
ného konstrukcé¢niho objemu aretovaciho ustroji a eventuelné
hnaciho dUustroji, prirazeného aretovacimu dstroji. To zase
dovoluje usporadat lisovniky v malych vzadjemnych vzdalenos-
tech. Daji se tak vytvaret velmi Gzké vzorky, v nichz jsou
diry rozmistény, také pri malych prumérech lisovniku.

Kromé toho umbéﬁuje odlehc¢ovaci Ustroji takovy lehky
chod aretovaciho ustroji, Ze je moZné prestaveni v kratké
dobé také pri malych prestavovacich pohonech. Tim miZe byt
jeden nebo vice lisovnikli prepindny v mimoradné kratké dobé
z pasivni polohy do aktivni polohy a zpét. To md vyznam zej-
ména pri vyrobé vzorkl rozmisténi dér, u nichZ se delsi dobu
nepracuje s jednou a toutéZ volbou pasivnich a aktivnich li-
sovnikd. Pokud se pri kaZdém zdvihu lisu vytvari novy vzo-
rek, v némZ jsou diry rozmistény, vyZaduje to prestaveni li-
sovnikd pri kazdém zdvihu lisu. Doba, kterd je pro to k dis-
pozici, neni u rychlobéznych lisu prili§ velkd. I u pohonu
s nejslabS$im vykonem vSak vSak tato doba postad¢i pro presta-
veni, jestliZe odlehcovaci Ustroji odleh&i aretovaci Ustroji
lisovnikl, Ze je predpina do jejich aktivni polohy. Energie
pro pohyb lisovnikili z jejich aktivni do jejich pasivni polo-
hy a obracené se neodebira aretovacimu dstroji nebo jeho
hnacimu dstroji.

V principu je moZné sdruZit vice lisovniki do skupin,
v niZ jsou zajistovédny a uvolhovany spolednym aretovacim Gs-
trojim. Nevétsi moZnd variabilita se vs&ak dosdhne tehdy,
kdyZz je kaZdému lisovniku presné prirazeno aretovaci ustro-

ji.




Pri vyhodném provedeni je kazZdé prestavitelné nastro-
jové ¢asti nebo lisovniku prirazen pruzinovy prostredek,
jimZ je lisovnik predepnut do jeho pasivni polohy. PruZinovy
prostredek je doCasné prekondvan odlehc¢ovacim dstrojim, aby
se lisovnik uvedl kuprikladu v blizkosti horniho mrtvého bo-
du beranu 1lisu do aktivni polohy, takZe aretovaci ustroji
miZe bez zatiZeni spinat aktivni stav. KdyZ potom odlehcova-
ci ustroji béhem sestupného pohybu beranu lisu lisovnik
uvoliuje, zUstdvaji aretované 1lisovniky v aktivni poloze,
zatimco jsou nearetované lisovniky pruzinovym prostredkem
uvedeny zpét do pasivni polohy. Kdyz aktivni lisovhiky
prichdzeji do zdbéru se zpracovavanym predmétem, nedosahuji
lisovniky, drzZené pfuéinonm prostredkem v pasivni poloze,
ke zpracovidvanému predmétu. Nedotykaji se ho a nemohou tak

zpusobit ZA&dné& poskozeni, poskrabani, znacky apod.

Aretovaci uUstroji s vyhodou obsahuje zajistovaci pr-
vek, kuprikladu zavoru, kterou se md pohybovat kolmo ke smé-
ru prestavovani lisovniku. Sila, potrebnd pro axidlni pre-
stavovani lisovnik®, je vyvijena odlehc¢ovacim ustrojim a je
odvozovdana 2z pohybu beranu 1lisu. Také toto minimalizuje
mechanickou praci, kterd se mad zavadét aretovacim udstrojim

nebo jeho hnacim uUstrojim, s vysSe uvedenymi vyhodami.

PruZinovému prostfedku pro predpindni lisovnikd do
jejich pasivni polohy miZe byt prirazen omezovaci prostredek
zdvihu, zabranujici vytahovani lisovniku z horniho néastroje
pres maximalni polohu, kterd v podstaté odpovidd jeho aktiv-
ni poloze. Tim miZe byt kuprikladu u dérovacich list zabra-
néno tomu, aby se Jjednotlivé dérovaci strizniky, které jsou
t¥enim drZeny v dérovaném zpracovavaném predmeétu, vytahovaly




z horniho nastroje natolik, Ze jednotlivé pruZiny dérovacich
stfiZznikd mohou byt zcela stlaceny. Kromé toho jsou dérovaci

st¥izZniky nucené taZeny ze zpracovavaného predmétu.

ovladani jednotlivych zavor nebo jinych zajidtovacich
prvkl aretovaciho ﬁstroji miZe probihat elektricky nebo po-
moci tekutiny, kuprikladu pneumaticky. Odleh¢ovanim zajisto-
vacich prostredku (zavor) béhem jejich prestavovani je mozné
upustit od presného vedeni zajisdtovacich prvka. Stac¢i plo-
vouci uloZeni, které zaruduje, Ze odpovidajici zajistovaci
prvek v zajistovaci poloze zajistuje lisovnik v aktivni po-
loze. Toho se muZe dosahovat odpovidajicimi dosedacimi
plochami, na néZ zajistovaci prvek v zajistovaci poloze do-
seda.

Lisovniky, aretovaci uUstroji a odlehcéovaci ustroji
mohou byt vytvoreny jako vymériovatelnd kazeta. Daji se tak
jednoduchym zpﬁsobem vytvaret odlisné pocty, pruméry nebo
tvary dér.

Daldi podrobnosti vyhodnych provedeni vynalezu je
moZné odvodit z ddle uvadénych vykresl a zavislych patento-

vych néroku.

Prehled obrazkl na vvkresech

Vyndlez je bliZe vysvétlen v nasledujicim popisu na prikla-
dech provedeni s odvolanim na pripojené vykresy, ve kterych
zndzornuje obr.l schema dérovaciho lisu, obr.2 schematicky
Yez ndstrojem lisu z obr.l v jeho horni mrtvé poloze, obr.3
schematicky Fez nastrojem lisu z obr.2 v jeho dolni mrtvé
poloze, obr.4 schematicky pldorysny pohled na zpracovavany
predmét s vyznadenymi polohami striZznikd a dér, obr.5 ftez




obménénym provedenim nastroje lisu z obr.1l, obr.6 schematic-
ky pudorysny pohled na zpracovavany predmét s vyznaCenymi

polohami striznika, pricdemZ striZniky maji pravouhly tvar

a obr.7 ¢asovy prubéh pohybu nastroje podle obr.2,3 nebo 5.

Priklady provedeni vynalezu

Na obr.l je zndzornén dérovaci lis 1 v celkovém schematickém

pohledu. Dérovaci lis 1 obsahuje beran 4, vratné pohanény ve

stojanu 2 1lisu ve sméru vyznaceném Sipkou 3. Mezi beranem

4 a stolem lisu 5 je uloZen néstroj 6, k némuZ pat¥i horni

nastroj 7 a dolni nastroj 8. Mezi hornim ndstrojem 7 a dol-
nim ndstrojem 8 je veden zpracovavany predmét 9, kuprikladu
plech nebo plodny uUtvar vytvoreny z jiného materidlu. Ten je
pomoci dérovaciho 1lisu opatrovdn dérami rozmisténymi ve
vzorku, ktery se d& predem nastavit dédle neznézornénou ridi-
ci jednotkou. Perforaéni vzorek miZe byt kuprikladu sniman
skenerem nebo jinym zavadécim Ustrojim z predlohy a je v ném

prordzen zpracovavany predmét 9 pomoci dérovaciho lisu 1.

Nastroj 6, pouZity k tomuto Gcelu, je ztejmy zejména

Zz obr.2 a 3. Dolni nastroj 8 je tvofen matrici, opatrenou

dvéma radami 11, 12 dér. Radam 11, 12 dér jsou v odpovidaji-
5

cich fadach 14, (obr.4) prirazeny dérovaci strizniky 16,
17, patrici hornimu nastroji 7. Dérovaci striZniky jsou ulo-
vodici desce 18, odpovidajicimi

Zzeny ve kterd je opatrena

otvory 19, 20. Kazdy dérovaci stfiZnik 16, 17 prochdzi jemu
odpovidajicim otvorem 19, 20 a je jim axialné veden. Dérova-
ci strigniky 16, 17 jsou pritom vsazeny do odpovidajiciho
vadlcového otvoru 19, 20 jen s velmi malou vuli. Jak je patr-
jsou pritom dérovaci strizZniky 16,
takzZe

9 vzajemné prekryvaji,

né z obr.4, 17 obou rad
14,

T zpracovavaného predmétu

15 vzadjemné presazeny, se Vv dopravnim sméru

t.j. jsou




unistény v mezerach.

Vodici deska 18 je spojena s <¢asti horniho nastroje

7, kteréd pred tim, neZ se dérovaci st¥izniky 16, 17 dotknou

zpracovavaného predmétu, dosedd na zpracovavany predmét 9

nebo matrici 8 nebo ji drzici stdl 19 1lisu. StrizZniky 16,
17, prochdzejici vodici deskou 18 striznikd, jsou jejich od-
povidajicim vnitfnim koncem drZeny v nosné desce 21, a to
tahu a tlaku.

huje na kazdy dérovaci striznik 16, 17 pruchod 22, 23 s osa-

s vyhodou s pevnym opreninm v Tato deska obsa-
zenim, v némZz je posuvné v podélném sméru dérovaciho striz-
16, 17 tlacka 24,
striZniky 16, 17 priléhaji jejich horni stranou k dolni ro-

niku uloZena odpovidajici 25. Dérovaci
vinné plose prislusné tlacky 24, 25. V pripadé potreby mohou
byt také

Pritom tvori kotoud 26, 27, drZeny

striZniky a odpovidajici tlac¢ky vzadjemné spojeny.
na odpovidajicim vnit¥nim
konci dérovaciho striZniku 16, 17, nebo kruhové osazeni, do-

sedaci prosttedek pro Sroubicovou pruZinu 28, 29, kteri se
jejim druhym koncem opird o dno prislusného pruchodu 22, 23
s osazenim. Dérovaci str¥izniky 16, 17 tak jsou axialné pre-

souvdny v nosné desce 21 mezi aktivni polohou, v niZ jsou
presunuty smérem k dolnimu nédstroji 8, a pasivni polohou, do
niZ jsou pohybovany smérem od dolniho nastroje 8. Sroubovi-

cové pruziny 28, 29 predpinaji dérovaci strizZniky 16, 17

smérem k jejich pasivni poloze.

Aby se dérovaci strizniky 16, 17 zajistily v jejich
aktivni poloze zndzornéné na obr.2, je horni nastroj 7 opat-
31, 32.

k dérovacimu st¥izZniku 16,

fen aretovacim Ustrojim K nému ndlezZi zavora 33,

v ¥

34, pohybliva napric 17, ktera je

zasouvatelna mezi dosedaci plochu 35, 36 a koncovou ¢elni

plochu st¥izniku 24, 25. Je-1li zavora 33, 34 zasunuta do me-




ziprostoru, blokuje
Na obr.2
tivni poloze,

striznik 16, 17 v

je zndzornén dérovaci striznik

jeho aktivni poloze.
17 aretovany v ak-
zatimco dérovaci st¥izZnik 16 je rovnézZ v ak-

tivni poloze, ale nearetovany aretovacim ustrojim 31.

Zavory 33, 34 jsou ulozZeny v odpovidajicim vedeni po-
l.
pritom predepjaty pruzinou 37, 38 k aretovaci poloze. Aby se

suvné napri¢ k pracovnimu sméru horniho néstroje Jsou

prisludné zavory 33, 34 vyvedly z této polohy, je zarizeni

opat¥eno pohdnécimi ustrojimi 39, 40, tvofenymi magnetovou

civkou 41, 42, kotvou 43, 44 a prostredkem 45, 46 pro prenos
sily, leZicim mezi kotvou 43, 44 a zavorou 33, 34. Magnetové
civky 41, 42 jsou pritom
16, 17 je

pohdnéci ustroji 39,

samostatné ovladatelné, takZe kaz-
odpovidajici zavora 33,
0. Je

dému striZniku prirazena

34 a vlastni také mozné zavory
33, 34 predepnout do jejich wuvolnovaci polohy a prevadét je
proti predpéti prostrednictvim hnaciho uGstroji do aretovaci
polohy. V pripadé potreby je mozné od predpéti také upustit,
ustroji, prirazené z&vore 33, 34 uzpusobeno

je=1li hnaci

k tomu, aby ji pohybovalo v obou smérech.

VSem dérovacim striZnikim 16, 17 je spoledné odlehco-
vaci uUstroji 51, jemuZ slouzi jako podstatny prvek pridrzo-
Hnaci dstroji
48,

ridicim programem a dekodérem. Ov-

vacl deska 52 striznikul. 39, 40 jsou spojena

ovlddacim duUstrojim 47, tvofenym sbérnicovym systémem
a popripadé odpovidajicim
47, 48 je
41, 42 maZe byt

libovolném seskupovani skupiny

ladaci ustroji pritom dimenzovano tak, Ze kazZda

magnetova civka jednotlivé ovladana. Kromeé
toho

magnetovych civek.

jsou ovladatelné pri

PridrZzovaci deska 52 str¥iznikl je ve sméru 3 omezené




pohybliva. PridrZzovaci deska 52 je spojena

18 striznikd poddajné prostfednictvim jedné nebo vice taho-

vych kotev 53, 54. Tahové kotvy 53, 54 jsou na svém konci
pevné spojeny s pridrZovaci deskou 52 a jsou usporadény rov-
nobéiné s dérovacimi strizniky
55, 56 vodici

je na jejich dné osazena odpovidajici Sroubo-
57, 58,
pomoci tahovych kotev 53, 54
52 toho

prochazeji vybézky tlacek 24, 25

16, 17 v odpovidajicich sle-
pych vybranich
branich 55, 56
vicova pruZina

desky 18. V téchto slepych vy-

které pridrZovaci desku 52 pritahuji
k vodici desce 18. PridrZovaci
deska je Kromé opatrena prlchody 61, 62, jimiz
33, 34.

VybézZky Jjsou obklopovany prstencovym osazenim, na néz doseda

smérem k zAvoram

pfidrZovaci deska 52. Je-1li pridrZovaci deska 52 v jeji dol-
ni poloze, v niZ priléhd k nosné desce 21 striznika, tladi
tlacky 24, 25 tak daleko do slepych vybréni 22, 23 proti pl-
28, 29,

16, 17 se dostanou do aktivni polohy, pricemz vybézky tladek

sobeni Sroubicovych pruZin Ze dérovaci st¥iZniky
24, 25 wuvolnuji cestu pro zavory 33, 34. Ty tak mohou byt
presouvdny proti malému mechanickému odporu sroubovicovych

pruzin 37, 38 nebo magnetovych civek 41, 42.

Popsany déroVaci lis 1 pracuje nasledovné. Pro vy-
svétleni pracovniho chodu dérovaciho 1lis 1 bude sledovan je-
ho jeden pracovni zdvihovy cyklus. Na obr.2 se nachazi horni
nastroj 7 dérovaciho lisu 1
bodu.

7, jsou mimo zdbér s pracovnim predmétem 9. V relativné vys-

v jeho poloze

PridrZovace 7a plechu, naleZejici k hornimu nastroji

lezi ¢ast 7b horniho néastroje 7, pohybliva proti

$i poloze

¢asti horniho nédstroje 7, tvorené pridrZovadem 7a a nesouci

nosnou desku 21 striZnikd. Vznikd tim relativné velky odstup

a
mezi nosnou deskou 21 st¥iznikd a vodici deskou 18. Pro-
stfednictvim tahovych kotev 53, 54 je proto pridrZovaci des-

s vodici deskou

horniho mrtvého -
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~ka 52 tlacena zcela»dolﬁ do dosednuti na nosnou desku 21.
Pritom drZzi pridrZovaci deska 52 tlacky 24, 25 proti sile
Sroubicovych pruzin 28, 29 v aktivni poloze, t.j. v poloze,
v niZz dérovaci str¥izZniky 16, 17 maximdlné vycnivaji z vodici
desky 18.

Vvzdalenost mezi volnymi ¢elnimi stranami tlacek 24,
25 a protilehlou oblasti dosedacich ploch 35, 36 Jje proto
maximdlni, takZe zavory 33, 34 mohou byt snadno zavadény do
vytvorené mezery a opétovné z této mezery vysouvany. Na
obr.7, na némZ Jje zndzornén pohybovy diagram horniho nastro-
je 7, k tomu mGZe dochazet na libovolném misté v oblasti A.
ovladaci tGstroji 47, 48 ovladaji magnetové «civky 41, 42 do
této oblasti pohybu beranu dérovaciho lisu 1l tak, Z2e déro-
vaci striZniky 16, 17, které maji v pristim pohybu smérem
doll vytvaret diry, jsou aretovany v jejich sméru vysunutém
dopfedu. K tomuto ucelu se kuprikladu prevadi zavora 34 do

aretovaci polohy, Vv niZ je magnetovd civka 42 odbuzovana.
3

Magnetovana civka 41 je buzena a drzi zavoru 33 v uvolnovaci

pbloze.

Béhem nasledujiciho sestupného pohybu horniho nastro-
je 7 pridrZzovac¢ 7a nejprve dosedne na zpracovavany predmét
9 (bod B na obr.7), pricemZ Jjeho sestupny pohyb zde skonci.
Cast 7b horniho nastroje 7 se vsak pohybuje diale smérem do-
1, v diasledku &ehoz se zmensuje vzdalenost mezi nosnou des-
kou 21 a vodici deskou 18. Sroubovicové pruZiny 57, 58 s re-
lativné kratkym zdvihem nyni jiZ pridrZovaci desku 52 netdh-
nou smérem doltl. Zatimco je dérovaci st¥iZnik 17 zavorou 34
aretovan v aktivni poloze, neplati to pro dérovaci striznik
16. Ten je &roubovicovou pruzinou 28 tlac¢en do pasivni polo-
vhy, t.j. jeho tladka 24 zUstava jeho prstencovym osazenim
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v dosednuti s pridrznou deskou 52, zatimco je tlacka 25 za-

vorou 34 tlac¢ena smérem dolu. Dérovaci st¥iznik 17 proto

pronikad zpracovavanym predmétem 9 a vystrihuje diru, zatimco

se dérovacl striznik 16 zpracovavaného predmétu 9 nedotyka

zaddném misté. Beéhem casového Gdobi €, v némZ pridrZovad
z

14
lezi dérovaci striZnik

volné nad zpracovavanym predmétem 9.

dosedd na zpracovavany predmét,

|i-' l\l jo]
lo)} V]

Béhem zpetného zdvihu se na konci ¢asového intervalu

C zvedd pridrZova¢ 7a od zpracovavaného predmétu a tlaci
pridrzZnou deskou 52 vSechny dérovaci striZniky 16, 17 do ak-
tivni polohy, a sice nezdvisle na tom, zda maji byt aktivni
¢i nikoliv. Odpovidajicim rizenim ovladaciho ustroji 47, 48
nebo magnetovych civek 41, 42 maZe byt stanovena nova volba
aktivnich dérovacich striznika 16, 17. Pri dalsim sestupném
pohybu nejprve sjedou vSechny dérovaci st¥izniky 16, 17 do-
14, pricemZ nec¢inné nastavené dérovaci striZniky se zastavi,
nac¢eZ dojde k nasazeni pridrzZzovace 7a na zpracovavaném pred-
métu 9, zatimco ¢inné dérovaci striZniky 17 se pohybuji dale

a vykonavaji jesté prost¥ihovaci pohyb.

Pri kazdém zdvihu tak miZe byt nastaven a vystrihovan
novy vzorek rozmisténi dér. To je schematicky 2znadzornéno na
obr.4.

pro uUsek

Véechny myslitelné dérovaci polohy Jjsou zndzornény
zpracovavaného predmétu 9 vyteckovanim. Diry vs&ak
tehdy,

Prepindanim prislusnych zavor 33,

jsou vyst¥ihovany pouze je-=1li prislusny dérovaci
striZnik 17 také aretovan.
34 v po sobé nasledujicich zdvizich lisu je moZné ziskat 1i-
bovolné vzorky rozmisténi dér v predem urceném rastru. Lis
pritom muZe bézet plYnule s vysokym poctem zdvihu.

P¥i vyse popsaném provedeni je odleh¢ovaci ustroji
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51 spojeno s pridrzZovacem 7a zpracovavaného predmétu 9 nebo
jinou opérkou, dosedajici na zpracovavany predmét 2. Odchyl-
né Jje také mozZné pridrZovaci desku 52 spojit s oddélenym
hnacim uUstrojim, které docasné pritlad¢uje pridrznou desku
52 na nosnou desku 21 nebo ji predpind smérem k této desce.
Toto hnaci ustroji miZe byt tvoreno elektrickym tdstrojim ne-
bo dstrojim pohanénym tekutinou. PUsobi potom v axialnim
sméru, t.j. ve sméru odpovidajicim Sipce 3.

Dalsi obménény priklad provedeni dérovaciho 1lisu 1
nebo horniho nadstroje 7 je zndzornén na obr.5. Podstatny

rozdil vac¢i vyse popsanému provedeni spo¢iva v pohonu zavor

33, 34. Ten Jje tvoren tekutinovym valcem 71, 72, V némZ je

posuvné a tésné uloZen pist 73, 74. Pist 73, 74 mizZe byt
jednoduse a také dvouc¢inné uloZen v odpovidajicim vAlci. Na
obr.5 Jje 2znazornéno dvoucinné provedeni. Ovliadani polohy
pistu je provadéno odpovidajicimi ventily 75, 76 s prepina-
nim cesty tekutiny, které Jjsou ovladatelné napriklad elekt-
ricky. Pravé tak je vsak mozZné pisty 73, 74 predepnout pro-
stfednictvim pruziny do urcené polohy. Jinak plati vyse uve-
deny popis.

Vodici deska 18 stfiznikﬁ, nosna deska 21 striznikq,
aretovaci udstroji 31, 32 a odlehcovaci uUstroji 51 mohou byt
tvofena vymérnovatelnou kazetou, t.j. kuprikladu byt zasouva-
telné ze strany do nastroje 7. Je tak moZné nejjednodussim
zpisobem dosdhnout prizplsobovani odlisSnym vzajemnych rozte-
¢im nebo tvarlGm dér. Kuprikladu mohou byt misto dérovacich
striZnikd 16, 17 s kruhovym pruUrezem také pouzZity troj-,
¢ty¥- nebo vicehranné dérovaci str¥izniky, Jjak je na obr.6
znazornéno pomoci dvou rad 14', 15' striznikt, které Jjsou
zde zndzornény pouze z¢asti. Kromé toho miZe k transportu
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piechu dochazet na vzduchovém polstari, aby se predes$lo po-
Skozenim.

Lis, zejména dérovaci lis 1, je opat¥en nastrojem 7,
na némZ Jje prestavitelné uloZeno vice dérovacich st¥iznika
16, 17. Pro aretovani deérovacich striznika 16, 17 v aktivni
poloze slouZzi aretovaci uUstroji 31, 32, kterd jsou pro zménu
volby uvolnovana odlehé¢ovacim uUstrojim 51, kdyZz jsou dérova-
ci strizniky 16, 17 mimo zadbér se zpracovavanym vyrobkem
9 a nachdzeji se va¢i nému v urc¢ité bezpednostni vzdalenos-
ti. Odlehc¢ovaci ustroji umoznuje prestavovani aretovacich
dstroji 31, 32 s malym vykonem, ale presto rychle, a tim
i prestaveni volby dérovaciho st¥iZniku p¥i kazZzdém zdvihu
lisu, a to i u ryéhlobéén?ch lis®. Predepnuti dérovacich
striZnika 16, 17 do jejich pasivni polohy dovoluje zabranéni
dotyka mezi masivnimi dérovacimi strizZniky 16 a zpracovava-
nym predmétem 9 béhem lisovaciho zdvihu. Tim se zabraﬁuje
posékozeni zpracovavaného predmétu.

JUDr, Pavel ZELEN
advokdt

7
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JUDr. Pavel FAR RO
advoly
Hélkova 2, Pl v
PATENTOVE NAROKY

1. Lis (1), zejména pro dérovani plechll nebo jiného
plochého materidlu s dérami rozmisténymi ve vzorku, s dolnim
nastrojem (8) a hornim nastrojem (7), které jsou relativné
vi¢i sobé& pohyblivé pohybem alespon jednoho z nastroja (7,
8) mezi maximdlni vzdalenosti a minimdlni vzdalenosti, s vi-
ce nastrojovymi ¢astmi (16, 17), osazenymi na. hornim nastro-
ji (7) a drZenymi prestavitelné mezi aktivni polohou a pa-
sivni polohou, s nejméné jednim aretovacim udstrojim (31),
jemuZ je prifazena nejméné jedna nastrojova ¢ast (16) a jimz
je néastrojova &ast (16) v aktivni poloze zajistovatelnd,
a s odleh¢ovacim dUstrojim (51), JjimZz Jje néstrojova cast
(16), prirazend aretovacimu uUstroji (31), predpinatelna do
aktivni polohy.

2. Lis podle ndroku 1, vyznaceny tim, Ze nastrojové
&4sti jsou lisovniky, pricemz kazdému lisovniku (16, 17) je
prirazeno presné jedno aretovaci ustroji (31, 32), pricemi
aretovaci Ustroji jsou nezadvisle na sobé ovladatelna.

3. Lis podle ndroku 2, vyznaceny tim, Ze kaZdy pre-
stavitelny lisovnik (16, 17) je predepnuty do jeho pasivni
polohy.

4. Lis podle naroku 2, vyznaceny tim, Ze odlehéovaci
ustroji (51) predpind lisovnik (16) v predem urc¢enych polo-
- hach horniho néastroje (7), s vyhodou v poloze jeho maximal-
niho odddleni a v poloze jeho blizkosti, nebo v predem urce-
nych &asovych usecich, do jeho aktivni polohy a jinak na 1li-

sovnik (16) neplsobi.
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5. Lis podle n&roku 2 nebo 4, vyznac¢eny tim, Ze od-
leh¢ovaci tstroji (51) je ovlddadno prvkem (7a) dosedajicim
na dolni nastroj (8), pro uvolnovani lisovniku nebo lisovni-
kG (16) pokud jde o Jjejich prestavovani do jejich pasivni
polohy.

6. Lis podle naroku 1, vyznaceny tim, Ze aretovaci
- ustroji (31) obsahuje zajistovaci prvek, vytvofeny jako za-
vora (33), pohybovatelny mezi zajistovaci polohou a uvolrio-
vaci polohou, ktery tvori v jeho zajistovaci poloze pevny
doraz pro néstrojovou ¢ast (16) pro jeji aretovdni v jeji
aktivni poloze.

7. Lis podle naroku 6, vyznadeny tim, Ze zajistovaci
prvek (33) Jje spojen s Jjeho hnacim dGstrojim (39), jimZ je
zajistovaci prvek pohybovatelny mezi jeho zajistovaci polo-

hou a uvolnovaci polohou.

8. Lis podle naroku 7, vyznaceny tim, Ze hnaci udstro-
ji (39) Jje elektricky ovladatelné a je s vyhodou vytvorené
jako pneumaticky nebo elektricky individudlni pohon pro kaz-
dy zajistovaci prvek.

9. Lis podle ndroku 2, vyznaceny tim, Ze lisovniky

(16, 17) jsou uloZeny v jedné nebo vice radach, usporadanych .

naprié¢ ke sméru (T) posuvu zpracovavaného predmétu (9).

10. Lis podle naroku 3, vyznaceny tim, Ze pro predpi-
nani lisovniku (16) do jeho pasivni polohy slouzi pruZinovy
prostredek (28), ktery je s vyhodou kombinovdn s omezovacim
prostredkem zdvihu.
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11. Lis podle naroku 1, vyznaceny tim, Ze nastrojové
casti (16, 17), aretovaci udstroji (31, 32) a odlehdovaci us-
troji (51) jsou vytvorené jako vyménovatelnd kazeta.

12. Lis podle naroku 1, vyznaceny tim, Ze na hornim

nadstroji (7) je osazen pridrzovac (7a), spojeny s odlehdova-

cim dstrojim (51).

JUDr. Pafel ZELENY

okdt \
Qlkovd 2, Praha 2
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