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Vysunovac{ asystém vicepolohovfich tazinfoch stroji pro tazeni dlouhych tenkostinnych

dutych vytazkh

Vyndlez se tykA vysunovaciho systému vicepolohovych taZnyoh stroja pro taZfeni dlou-
hych tenkostdnnych dutfoh vytarki, zvl43ts na lelatych mechanickfoch lisech ve vice po so-
b& bezprostfednd ndsledujioich taZnych operacich, z polotovazd zhotovenych zpitnym pro-
tladenim dstfiZku z drdtu nebo vytaZenim z kruhovfoh vystfiZkda z plechu nebo pasu, vytvé-
fejiodfoh pi¥ipadn¥ i ndkolik samostatnych systémi vysunovadt v zévislosti na prodlufujiocd
se déloe vyta¥ku, piidem¥ pohyb vysunovadt do precovni polohy se d&je podle té%e funkce
v zévislosti na ot4¥eni klikového hifdele jeko zpétny pohyb beranu lisu z Jeho doln{

dvraté,

U dnes dosaZitelnyoh 1lisd pro vyrobu popisovanych dlouhych tenkostdnnfch dutyoh vy-
taZzkd, leZatého provedeni, s mechaniokym zpisobem vivinu sily, se sice pracuje s obdob-
nym systémem technologiockyoh operacf{, pii pouziti vychoziho polotovaru zi{skaného praktic-
ky stejnym zpisobem jako u vyndlezu, aviak vysunovaci systém, piedeviim pracovn{ pohyd
vysunovadi, se d¥je podle o0dli¥né funkce ne% zp&tny pohyb beranu lisu z jeho dolni dvra-
t& v zAvislosti na ot4dSeni klikového hifdele a také chyb{ uspofddéni{ vysunovadd po sku-

pindch podle prodluzujici se délky v¥taZkih,

Takového uspo¥ddéni vysunovald ma své nepriznivé disledky, projevujici se predeviim

zdvadami pi'l zasouvéni vytaZku do kledtin transferu, ktery zajistuje prenos v§tazku
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z predohozi do ndsledujiof ta¥né polohy a to tak, %e v dlsledku nedota¥eného kouce vitaZ-

ku (technologické nutnost), kterfy md vits{ primdr neZ pouXitelnd J4dst vytaZku, dochézi

k vadné orientaci vfta¥ku do kledtin transferu p¥i jeho zasouvini do kle¥tin a p¥i "na-
Ji%d8ni" taZniku do dutiny vytaZku dochAz{ k ohybu taZniku, jeho zlomeni a zpravidla pre-
neseni této zdvady i do né-ledujioi tazné polohy s opstovnym znifenim ndstrojl a% do za-~
staveni{ stroje obsluhou., K uvedenému nedostatku dochdz{ piedeviim proto, Ze pracovni po-~
hyb vysunovedt nastdvd a¥ poté, kdy taZniky JiZ opustily vytaZek a tento je zasouvin do

kle#tin tranaferu pouze vysunovadem bez podep¥eni taZnikem,

Tento nedostatek je odstrandn vysunovaocim systémem vicepolohovyoh taZnych stroji pro
tazeni dlouhyoh tenkostdnnfoh dutyoh vytaZkd, zvlA¥td pak na leZatyoh mechaniockfch lisech,
kde taZXeni vytaZk(i se uskutedhuje ve vice, bezprost¥ednd po sobd nisledujich tainfoh ope-
r;oioh z polotovarii, zhotovenyoh zpdtnym protladovinim Gstrifkd z drdtu nebo vytafenim
z kruhovyoch vyst¥i¥k( z pleochu nebo phsu, zahrnujicich dle pot¥eby i1 n¥kolik samostatnych
systémi vysunovadi, vytvofenych napf, vadkou, jednoramemnou pikou s kladkou zabirajifef do
vadky a vysunovaocfi tydi, pro urditou skupinu pracovnich boloh v zdvislosti na okamZité
délce vytaZku podle vyndlezu, jehoZ podstata spodivd v tom, %e pribdh dréhy bodu vysuno-
vaci tyde je vytvoXen ekvidistantou s posunutim ke drédze bodu zpdtného pohybu beranu 1i-

su, oboj{ v té%e zdvislostli na otASeni klikového hi¥idele.

Uspohddénim podle vyndlezu je pracovni pochod obdobny jako u shora popsaného, aviak
vzd jemny pohyb vysunovadi a taZniku berenu je vzhledem k kle3tindm transferu kaohévén
tak, %e k pracovnimu pohybu vysunovade dochdzi bezprostfednd po zapodeti zpdtného pohy-
bu beranu a tim i taZniku, prdibsh rychlosti vysunovadi je shodny s prib&hem zpétné ryoch-
losti ta¥nikd aZ do své p¥edni polohy., Timto uspoXddénim se dooili{ vedeni vytaiku pii je-
ho vysouvaAni z taZného ndastroje a to tim, ¥e vyta¥ek je stédle na taZniku i v tom pFipads,
Ze Jje vysouvén vysunovalem, P¥i zasouvini{ jeho roz#i¥ené S4sti (neprotadeny primér pii
Gstfi) do kledtin transferu nemiife dojit k chybnému posicovani{ vytazku do tZchto kledtin,
nebot taZnik pri svém zpstném pohybu je dostatednd tuhy, aby za jistil bezpednou koinoci-
dencl osy vitarku s geometriokoucsou kledtin, al jsou tyto pfi prejimdni vftaZku otvird-
ny pravd neprotaZenou 34sti vyta¥ku jakkoliv¥k, i nesoum¥rnd. Rozd3lenim pohonu vysunova-
80 na n¥kolik samostatnyoh systémi se p¥ibli¥ime s praktiokou pFesnosti na délky vytas-
ki po jednotlivych taZnyoh opermofoh, Praktioky se tohoto uspordddni doséhne vytvofenim
pohonové skupiny sestdvajiof ze spoledného h¥idele, na n¥m¥ je ndkolik stavitelnyoh obvo-
dovyoch valek se zébdrem do Jjednoramenné nebo dvojramenné pdky (podle délky zdvihu vysu-
novadi) a tyde, nesouci viastni vysunovade, zpstny pohyb soustavy je zajii!ovdn prufinou,
Kinemmtika celkého jJmenovaného systému je uspofddéna tak, %e vysledny pracovni pohyb vy-
sunovadd je pribihem rychlosti shodny se zpStnou rychlosti beranu a zalinid bezprostiedns

po zapoSeti zp&tného pohybu beranu,

Sestaveni Jednotlivyoh elementd vyplyva z obraszkd, kde na obr. 1 je podélny Fez vzé-

Jemnou polohou elementd v prednf Gvrati beranu, na obr., 2 taktéi ¥ez zhruba v poloving
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pracovniho pohybu vysunovale a na obr, 3 v pfedni poloze vysunovale. Na obr. 4 je zndzor-
néna drédha pohybu beranu a vysunovade na stupnich otoSeni klik, h¥i{dele lisu a na obr. 5

konstrukdni usporddédni pohonu vysunovadi,

V§taZek g Jeo protaZen taZnikem 5 pFes ta¥ny krouZek 3 na piisludnou délku, taZnik
se nach4dzi v predni poloze (beran v piedni Gvrati), mezi &ely vytafku 2 a vysunovale 1
se umdle vytvori posunuti 20 nutnéd z bezpednostnich divodd (obr, 1). P¥i zp&tném pohybu
beranu a tim ta¥niku 5 se posunuti 20, v p¥ipad¥, %e Je vftaZek 2 vyspuvin vysunovaem 1
pfesune mezi Selo taZnéku 5 a dno vytazku 2. VitaZek 2 se naochdzi v kledtinéich & transfe-
ru, které byly otevieny ve smiru Sipek pfi prichodu neprotaZené &dsti u asti vytaZku 2
kledtinami 4, ale p¥itom je vytaZek 2 na tainiku 5 veden stéle v geometrické ose kledtin
4 (obr. 2). Po dokon¥eni vysunuti (obr. 3) je v zakresleném pripads stéle posunuti 20
mezl Selem ta%niku 5 a dnem dutiny vytaZku 2 piilem% se vytvofi i mezera 21 mezi roz3i¥e-
nym dstim 7 vytaZku 2 a nepohyblivym stéraci{m krouZzkem 6. VytaZek 2 je zasunut do kle3-

tin 4 transferu tak, Ze jeho osa je shodnd s osou kle3tin A,

Na obr., 4 je zndzorndna v diagramu drdha 22 beranu a tim i tazoiku 3 a drédha 23 vy-
sunovade 1 v zAvislosti na stupnich otodeni klikového hiidele., DAle pak zadni avrat 8
beranu i taZniku 5, predni Gvral 17 beranu i tazniku 3, odpovidajici zadni Gvrat 24 a
predni (pracovni) Gvral 253 vysunovade 1. Posunuti 20, kterd popisuje v obr, 1, 2 a 3
je konstantni podél celého zdvihu vysunovale 1, takie &ast 19 Jeho drdhy 23 Je viastng
ekvidistantou drdhy 16 beranu i taZniku 3. Zdvih 26 je urden délkou vytaZku 2 vzhledem
ke zdvihu 27 beranu a je volen tak, %e posunuti 20 dosAhne urdéité, prakticky ov&¥ené hod-
noty. Proto pro vicepolohové taZné lisy je vytvofeno n¥kolik systémh pohonu vysunovade 1

v zdvislosti na déloce vytaiku 2,

Elementy, vytvéarejic{ pohon vysunovadi 1 podle vynidlezu, zndzornuje obr. 5. Zdvih 26
bodu 11 je urden pom-drem rozmdru 13, i&, 13, urdujici vzé jemnou polohu péky 10, vasky 9
a tyle 12. Bok 8 vaZky 9 Je ve vztahu k uvedenym rozmértm 13, 14, 15 a zdvihu 26 bodu 11
vytvo¥en tak, aby prubsh ¥asti 19 drédhy 23 bodu 11 byl ekvidistantou k tasti 16 zp&tné

dréhy 22 beranu,

PREDMET VYNLSLEGZU

Vysunovaci systém vicepolohovych taZnych stroji pro taZeni dlouhych tenkosténéfch
dutych vytadkd, zvla¥td pak na lezatfch mechanickych lisech, kde taZeni vytaZkd se usku~
tecnuje ve vice, bezprostiedn po sobd nasledujicich ta%nych operacich z polotovard, zho-
tovenych épétn?m protladovanim 6§t§iékﬁ z dratu nebo vytaZenim z kruhovych vystiiZkd
2z pleohu nebo pasu, zahrnujicich dle potieby i n&kolik samostatnych systémi vysunovada,
vytvorenych napiikled vadkou, jednoramennou pékou s kladkou zabirajic{ do vadky a vysunova-
ci tyéi, pro urditou skupinu pracovnich poloh v zavislosti na okamZité délce vytaiku,

vyznaSeny tim, %e pribsh S4sti (19) drahy (23) bedu (11) vysunovaci tyde (12) je vytvoien
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ekvidistantou s posunutim (20)k S4sti (16) dréhy (22) taZniku (5) pfi zpstném pohybu

beranu lisu, oboji v téZe zAvislosti na otddeni klikového h¥idele.
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