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Autor vyndlezu

Manipulaény stol preohybanie a vysdvanie ramu

(57) Manipula¢ny stél pre ohybanie a vy-
stvanie rdmu pozostdva zo stolove) dosky,
na ktorej je v priefnom smere usporiadany
priamogiary motor s vysdvacimi vidlicami
a z po vboch strandch priamoiareho motora

v 1inii usporiadanych ohybacfch jednotiek.

Riedenym problémom je skratenie prestavo- - :
vacieho ¢tasu pri prechode vyrobhného zaria- (:) o

denia na iny rozmer rdmu a spolahlivejsia (3‘ Q)

manipuldcia s ohnutym rdmom, ktory ma mat
definovand polohu koncov. To sa dosahuje
tym, e ohybacie jednotky su svojfmi
ohybacfmi trnmi orientované na stranu
vystivacfich vidlic a na stolove) doske

je v rovine sumernosti usporiadand polo-
hovacia lista.
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Vyndlez sa tyka manipula&ného stola pre ohybanie a vysivanie rdmuy, najma uzatvorengho
tvarue, pozostdvaliceho zo stolove) dosky, na klove) Jo v prietnom amerve usportadany prilemo-
tlary motor s vysdvaciml vidlicami a po oboch stranidch priamoZiareho motora su v l{nii uspo-
riadané ohybacle jednotky, z ktorych kaidd )e tvorens ohybacou kladkou a ohybac{m triom.

Podla zndmeho stavu techniky su ohybacie jednotky svojimi ohybacimi trimi orientovand
proti smeru vysuvu vidlic a ohybacie zariadenie nemd polohovaciu 1istu ani iné prostriedky
pre polohovanie koncov rdmu. Popri vyhoddch tohto zariadenia spo&fvajicich v moZnosti
automatizdcle vyroby rdmov md zariadenie podia zndmeho stavu techniky aj ur&ité aevyhody.
Tie sa prejavujuy hlavne pri zmene rozmerov rdmu. V takom pripade je nutné zlo?ité a zdlha- -
vé prestavovanie prostriedkov pre vysuvanie rdmu a prostriedkov, ktoré nezvareny rém vybera-
)0 a prekladajd do zvdracleho stroja, z4visld od kolfsania mechanickych vlastnosti polotova~
ru, ¢o sa nepriaznivo prejavuje pri automatickom vkladan{ do zvdracieho stroja pri zvéranf.

Uvedené nevyhody odstrafuje manipulatny stdl pro ohybanie a vysdvanie rdmu podla vynd- |
lezu, ktorého podstata spociva v tom, Ze chybacie jednotky s svejimi ohybacimi tromi '
orientované na stranu vysuvacich vidl{c a na stolove)j doske je v rovine sumernosti uspo-
riadand polohovacia lista. Rovina sdimernosti je zvisld osovd rovina priamoliareho motora,.
Vo#i nej su sumerné aj vidlice a) rozmiestnenie ohybac{ch jednotiek.

Vyhodou manipulaéného stola pre ohybanie a vysyvanie rému podia vynidlezu je, Ze ne-
zdvisle od rozmeru rdmu vysuvacie zariadenie vysunie konce rdmu, ktoré e3te nie sd zvarené,
vidy do rovnakej polohy a odpadd prestavovanie vysidvacieho zariadenia, ¢Im sa skrdti éas
prestavovania vyrobného zariadenia na iny rozmer ramu. Dal%ou vyhodou je, Ze konce rému
po ohnutf sa oprd o polohovaciu li3tu, s ktorou si v stykui po¥as vysdvenia a to dotial, -

kym ich neuchopf{ vyberacie zariadenie. i
1

Priklad vyhotovenia zariadenia podia vyndlezu je znézornen§ na vykrese v podobe sche-
matického pbdorysného pohladu na manipulaén% stdl spolu s ohybacimi jednotkami.

Manipulatny stdl pre ohybanie a vysivanie rdmu pozostdva zo stolovej dosky 1, na kto-
rej je v priec¢nom smere usporiadany prismo&iary motor 2 s vysiivac{mi vidlicemi 3 a po oboch
strandch priamotiareho motora 2 sd v 1inil usporiadané ohybacie jJednotky 4, z ktorych
ka2dd je vytvorend z ohybace) kladky 5 a ohybacieho trna 6. Ohybacie jednotky 4 st svojimi
ohybacimi tremi 6 orientuvané na stranu vysidvacich vidlic 3. Vo vychodiskove) polohe zaria-
denia podia obr. si jednotlivé ohybacie jednotky 4 usporiadané tak, e spojnice ohybace)

kladky 5 a ohybacieho trna § su rovnobeZné so smerom ] vysuvu vidlic 3. Na stolovej
doske 1 je v ravine 8 sudmernosti ohybacich jednotiek & uchytend polohovacia li3ta 9.

Ordot 10 je zo zdsabnfka alebo deli¢ky ukladany do ohybacich jednotiek 4 medzi ohyba-
ciuv kladku 5 a ohybaci tre 6. Krajné ohybacie jednotky & ohnd drdt 10 o 90% a to tak,
’e ohybacie kladky 5 vykonavaju oblikovd drdhu o dhol 90° s osou otdc¢ania zhodnou s osou
ohybacieho tria 6 za sdasného odvalovania po povrchu®ohybaného drdtu 10. Ohybacie tine
6 krajnych ohybacfch jednotiek & sa zn{lia. Potom stredovd dvojica ohybac{ch jednotiek &
ohne drdt 10 v inych miestach o 900, rovnakym spdschom ako v predchddzajdcom kroku a tym
sa vytvor{ vzavrety rdm 11. Konce 12 rdmu 1] sa oprd o polohovaciv lidtu 3. Vysidvacie
vidlice 3} suU v uzavretom priestore rdmu 11 a prostrednictvom priamotiareho motora 2
vysuni rdm 11 do odoberacej polohy. vzhiadom na to, 2e vysuvacie vidlice 3 sd vidy vo
vnitri uzavretého priestoru rdmu 11, jeho vysunutie nezdvis{ od rozmeru rému 1}, ale

je dané koncovou polohou vysiuvacl{ch vidlic 3, ktord je dand koncovou polchou priamolia-

reho motora 2.
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PREDMET VYNALEZU

Manipulatny stdl pre shybanie a vysidvanie rdmu pozostdvajici zo stolovej dosky, na kto-
rej je v prieinom smere usporiadany priamotiary motor s vysdvacimi vidlicami a po oboch
strandch priamotiareho motora su v lLinii usporiadané ohybacie jednotky,z ktorych kalda
je tvorend ohybacou kladkou a ohybac{m tréom, vyznadujuici sa tym, %e ohybacie jednotky (4)
s svojimi ohybacimi trami (6) orientované na stranu stdvacich vidlic (3) a na stolove)
doske (1) je v rovine (8) sumernosti usporiadand polohovacia lista (9).

1 vykres
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