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Zusammenfassung

Die Erfindung betrifft ein Biegewerkzeug (1) fUr eine Biegepresse (2), insbesonde-
re Abkantpresse, umfassend einen Werkzeugkdorper (3) welcher mit einem Press-
balken (4) verbindbar ist und zumindest zwei an seiner Auf3enseite angeordnete
Matrizeneinkerbungen (6) mit unterschiedlichen Gesenkweiten (7) aufweist. Wei-
ters sind die zumindest zwei Matrizeneinkerbungen (6) an einem zumindest teil-
weise zylinderformigen Matrizenkorper (5) angeordnet, welcher um seine Mittel-
achse (8) in einer zumindest abschnittsweise zylinderférmigen Ausnehmung (9) im

Werkzeugkdrper (3) drehbar gelagert aufgenommen ist.

Fig. 1
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Die Erfindung betrifft ein Biegewerkzeug flur eine Biegepresse, insbesondere Ab-

kantpresse, wie dies im Anspruch 1 angegeben ist.

Aus der CN 20 21 29 352 U ist ein Unterwerkzeug in Form einer Matrize bekannt,
welche mehrere Matrizeneinkerbungen mit unterschiedlichen Gesenkweiten auf-
weist. Diese Matrize ist ein quaderférmiger Korper, an dem umfangsseitig die ver-
schieden grofl’en Matrizeneinkerbungen mit verschiedenen Gesenkweiten ange-
ordnet sind. Die Matrize ist mittels einer Klemmvorrichtung am unteren Pressbal-
ken befestigt. Die Positionierung der Matrize erfolgt durch ausrichten der Klemm-
vorrichtung dermafen, dass die jeweils zu verwendende Matrizeneinkerbung der
Matrize zum oberen Biegewerkzeug, beispielsweise einem Biegestempel, so aus-
gerichtet ist, dass dieser mittig in die Matrizeneinkerbung eintaucht. An der Matrize
sind pro Umfangsflache mehrere Matrizeneinkerbungen angeordnet, welche zum
Biegestempel ausgerichtet werden konnen. Um eine Matrizeneinkerbung einzu-
setzen, welche an einer weiteren Umfangsflache angeordnet ist, muss die Klem-
mung der Matrize gelGst werden, anschliefend die gesamte Matrize angehoben
werden und um zumindest 90° bezlglich einer Langsachse der Matrize gedreht
werden. Darauffolgend wird die Position der Matrize wieder wie oben beschrieben
an die jeweilige zu verwendende Matrizeneinkerbung angepasst und die Matrize in

dieser Arbeitsstellung am unteren Pressbalken geklemmit.

Das Dokument FR 2 847 836 A1 zeigt eine Presse, in der ein oberer sowie ein
unterer Pressbalken angebracht sind, welche mehrere Funktionen erflllen. Die
Pressbalken sind so an einer seitlichen Aufhangung angebracht, dass sie drehbar
in dieser gelagert sind. Jeder der Pressbalken besitzt umfangsseitig angeordnet

drei verschiedene Werkzeuge fur drei verschiedene Bearbeitungsmaoglichkeiten.
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Die erste Bearbeitungsmaoglichkeit besteht darin, die Multifunktionspresse als Ab-
kantpresse einzusetzen. Hierbei ist im oberen Pressbalken ein Biegestempel inte-
griert und im unteren Biegestempel eine Matrize, welche quaderformig ausgebildet
ist und umfangsseitig Matrizeneinkerbungen mit verschiedenen Gesenkweiten
aufweist. Diese Matrize ist am Pressbalken geklemmt und kann relativ zum Press-
balken verdreht werden, um die gewlnschte Matrizeneinkerbung mit der ge-
wunschten Gesenkweite positionieren zu konnen. Die zweite Moglichkeit der Nut-
zung der Presse besteht darin, die Pressbalken um 120° zu drehen, wobei hier
Werkzeuge zum Rollbiegen angeordnet sind. Das Werkzeug zum Rollbiegen be-
inhaltet am unteren Pressbalken zwei in einem bestimmten Abstand zueinander
angeordnete Walzen und im oberen Pressbalken eine Walze, welche mittig bezug-
lich der beiden unteren Walzen angeordnet ist. Werden die beiden Pressbalken
um 120° weitergeschwenkt, so kann das dritte, auf den Pressbalken angebrachte
Werkzeug benutzt werden, welches die Funktionalitaten einer Schlagschere auf-

weist.

Die WO 2008/144237 A1 zeigt eine Art Schwenkbiegeverfahren. Hierbei ist im
oberen Pressbalken ist ein Matrizenkorper integriert, welcher drehbar gelagert ist
und eine Matrizeneinkerbung aufweist. Das zu biegende Blech wird auf einem
Biegetisch aufgelegt. Dieser Biegetisch ist so geformt, dass er nur bis auf Hohe
der Mitte der Matrizeneinkerbung reicht, sodass das zu biegende Blech auf dieser
Halfte nach unten gebogen werden kann. Wird nun der obere Pressbalken nach
unten gefahren, so wird durch die Matrize eine Kraft auf das Blech ausgeubt. Da-
bei erfahrt das Blech auf einer Halfte des Matrizenkérpers in der sich der Biege-
tisch befindet einen Gegendruck durch den Biegetisch, wodurch sich das Blech
hier nicht verformen kann. Auf der zweiten Halfte der Matrize, in die der Biegetisch
nicht reicht um Gegendruck auszulben, kann das Blech nach unten ausweichen.
Dadurch wird das Blech nach unten gebogen, wobei sich der Matrizenkorper im
oberen Pressbalken dreht. Dadurch ergibt sich eine Art Schwenkbiegen. Beim An-
heben des oberen Pressbalkens wird nun durch eine Ruckstellfeder der Matrizen-

korper wieder in seine Originalstellung gebracht.
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Ein Nachteil der in der CN 20 21 29 352 U bekannten Ausfuhrung liegt darin, dass
bei dem Umrustvorgang auf ein neues Biegewerkzeug die einzelnen Matrizenein-
kerbungen des unteren Biegewerkzeuges immer so positioniert werden massen,
dass der Biegestempel mittig in die Matrizeneinkerbung eintaucht. Hierbei muss
die Lage individuell an die jeweilige zu verwendende Matrizeneinkerbung ange-
passt werden, wodurch ein erheblicher Zeitaufwand entsteht um das Biegewerk-
zeug umzurusten. Neben diesem Nachteil durch erhohten Zeitaufwand ergibt sich
der Nachteil, dass diese Methode der Positionierung sehr fehleranfallig fir eine
ungenaue Positionierung ist, wodurch auch die Produktqualitat leiden kann. Wei-
ters muss zum Umschwenken auf eine weitere am Umfang angeordnete Flache,
welche Matrizeneinkerbungen enthalt die Klemmung der Matrize gelGst werden.
Anschlieltend muss die komplette Matrize muhevoll angehoben werden und um
zumindest 90° gedreht werden, um die Matrize auf eine weitere Umfangsflache zu
drehen, an der Matrizeneinkerbungen angeordnet sind. Dieser Drehvorgang ist
umstandlich, da die Matrize Uber die gesamte Ausdehnung der Pressbalken reicht
und daher ein sehr hohes Gewicht besitzt, wodurch die Matrize schwer handzuha-
ben ist und durch das hohe Gewicht auch Verletzungsgefahr fir den Maschinisten
entstehen kann. Nach dem Schwenkvorgang muss die Matrize auRerdem wieder

neu eingerichtet werden, was einen erheblichen Zeitaufwand bedeutet.

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde den Qualitatsnachteil fur
den Kunden dahingehend zu verbessern, dass die Rustzeiten auf eine neue Mat-
rizeneinkerbung verringert werden. Eine weitere Aufgabe der Erfindung liegt darin,
potentielle Gefahrenstellen an einer Abkantpresse zu minimieren. Weiters soll die
Handhabung mit der Abkantpresse, besonders bei einem Rust- oder Werkzeug-

wechselvorgang verbessert werden.

Diese Aufgabe der Erfindung wird durch die MalRnahmen gemaf Anspruch 1, ins-
besondere durch einen Matrizenkorper, welcher mehrere Matrizeneinkerbungen
mit unterschiedlichen Gesenkweiten aufweist und drehbar in einem Werkzeugkor-
per gelagert ist, geldst. Besonders dadurch, dass der Matrizenkorper auf einem
zumindest teilweise Zylindrischen Grundkorper basiert, ist es gut moglich die

Drehbarkeit des Matrizenkorpers im Werkzeugkorper zu realisieren. Dadurch kann
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leicht auf die verschiedenen Matrizeneinkerbungen mit den verschiedenen Ge-

senkweiten umgeschwenkt werden.

Erfindungsgemal ist ein Biegewerkzeug flr eine Biegepresse, insbesondere Ab-
kantpresse ausgebildet. Dieses Biegewerkzeug umfasst einen Werkzeugkdrper
welcher mit einem Pressbalken verbindbar ist und zumindest zwei an seiner Au-
Renseite angeordnete Matrizeneinkerbungen. Diese Matrizeneinkerbungen weisen
unterschiedliche Gesenkweiten auf, wobei die zumindest zwei Matrizeneinkerbun-
gen an einem zumindest teilweise zylinderférmigen Matrizenkdrper angeordnet
sind. Dieser ist um seine Mittelachse in einer zumindest abschnittsweise zylinder-

formigen Ausnehmung im Werkzeugkdrper drehbar gelagert aufgenommen.

Ein Vorteil der erfindungsgemafien Ausbildung liegt darin, dass durch die drehba-
re Aufnahme eines Zylinderférmigen Matrizenkorpers, welcher mehrere Matrizen-
einkerbungen aufweist, erreicht werden kann, dass schnell und einfach zwischen
einzelnen Matrizeneinkerbungen und somit verschiedenen Gesenkweiten im Un-
terwerkzeug gewechselt werden kann. Zum Einstellen der unterschiedlichen Ge-
senkweiten muss nur der Matrizenkdrper, welcher im Werkzeugkorper aufgenom-
men ist, um seine Achse soweit gedreht werden, bis eine weitere Arbeitsposition
einer weiteren Matrizeneinkerbung mit unterschiedlicher Gesenkweite erreicht ist.
Besonders vorteilhaft ist, dass zum einen mehrere verschieden grof3e Matrizen-
einkerbungen mit verschiedenen Gesenkweiten in einem Biegewerkzeug integriert
werden konnen, und somit flr den Betrieb der Maschine beim Biegen von Blechen
mit unterschiedlichen Blechstarken weniger komplette Werkzeugkorper bendtigt
werden, wodurch weniger Platz im Werkzeugspeicher eingenommen wird. Zum
anderen erweist sich als besonders vorteilhaft, dass der Wechsel auf unterschied-
liche Gesenkweiten einfach und unkompliziert durchgefuhrt werden kann, wobei
keine Hebehilfsmittel und auch keine korperliche Anstrengung fur den Werkzeug-
wechsel notwendig sind. Auch die Geschwindigkeit des Wechsels auf eine weitere
Matrizeneinkerbung wird in vorteilhafter Weise gesteigert wenn die Werkzeuge
nicht neu gerustet werden mussen. Dadurch werden die Maschinennebenzeiten

verklrzt, wodurch die Effizienz der Maschine gesteigert wird.
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Weiters kann es zweckmallig sein dass der Matrizenkorper Uber ein Befesti-
gungsmittel bezlglich seiner Drehbarkeit um die Mittelachse in unterschiedlichen
Arbeitspositionen verriegelbar ist. Vorteilhaft ist hierbei, dass durch die Verriege-
lung gegen verdrehen des Matrizenkdrpers aus einer Arbeitsposition gewahrleistet
ist, dass der Matrizenkorper nicht ungewollt, beispielsweise durch unsymmetrische
Applizierung einer Kraft bezlglich der Mittelachse des Matrizenkdrpers, verdreht
werden kann. Die Verriegelung des Matrizenkorpers kann durch eine formschlus-
sige Verbindung, beispielsweise einen Sicherungsbolzen realisiert werden, wel-
cher in einer Bohrung durch den Werkzeugkorper gefuhrt wird und in eine Aus-
nehmung im Matrizenkdrper eingreift, wodurch eine Verdrehung des Matrizenkor-
pers unterbunden wird, wenn der Sicherungsbolzen in die Ausnehmung im Matri-
zenkorper eingeschoben ist. Eine weitere Variante der Verriegelung des Matrizen-
korpers gegen ungewollte Verdrehung besteht in der Umsetzung einer kraft-
schlussigen Verbindung, beispielsweise einer Verschraubung, wobei vorzugswei-
se im Werkzeugkorper in einer radialen Achse auf die Mittelachse des Matrizen-
korpers eine Bohrung mit Innengewinde vorgesehen ist, in welche eine Schraube
eingedreht wird. Durch eindrehen der Schraube wird der Matrizenkdrper an seiner
Mantelflache von der Schraube beruthrt, wodurch eine Klemmung hergestellt wer-
den kann. NatUrlich ist es auch mdglich, dass die Schraube beispielsweise leicht
angespitzt ist und in eine Ausnehmung an der Mantelflache des Matrizenkorpers
eingreift. Es ist auch denkbar, dass im Matrizenkorper ein Hebelmechanismus in-
stalliert ist, welcher formschlussig in eine Ausnehmung am Werkzeugkdorper ein-
greift. Dieser formschlussige Eingriff des Hebelmechanismus in den Werkzeug-
korper kann beispielsweise dadurch aktiviert oder deaktiviert werden, dass ein

Drehantriebsmittel bei seiner Applizierung den Hebelmechanismus betatigt.

Ferner kann es zweckmaRig sein, dass der Matrizenkorper Uber ein Befesti-
gungsmittel bezlglich einer Langsverschiebung entlang der Mittelachse gesichert
ist. Vorteilhaft ist hierbei, dass der Matrizenkorper entlang seiner Achse in den
Werkzeugkdrper eingeschoben werden kann, und anschlieRend mittels des Befes-
tigungsmittels gesichert wird, damit seine Position entlang der Langsrichtung sei-
ner Mittelachse fixiert ist. Weiters ist es vorteilhaft, wenn das Befestigungsmittel
leicht wieder entfernt werden kann, wodurch ein Wechsel des im Werkzeugkorper
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aufgenommenen Matrizenkorpers sehr gut moglich ist. Nach intensivem Gebrauch
des Biegewerkzeuges und bei einem Auftreten von VerschleilRerscheinungen an
der Matrize kann somit der Matrizenkorper gewechselt werden, ohne dabei den
gesamten Werkzeugkorper austauschen zu mussen. Weiters ist es auch denkbar,
dass das werkezeug generell in der Werkzeugaufnahme gerustet bleibt, und bei
einem noétigen Werkzeugwechsel nur der Matrizenkorper gewechselt werden
muss. Das Befestigungsmittel bezuglich einer Langsverschiebung kann wiederum
durch eine formschllssige Verbindung realisiert werden. Dies kann beispielsweise
ein durch eine Bohrung im Werkzeugkorper eingeschobener Bolzen sein, welcher
in eine umlaufende Nut am Matrizenkorper eingreift. Weiters ist es moglich an bei-
den Stirnenden des Matrizenkorpers eine Nut in den Werkzeugkorper zu integrie-
ren, in welche ein Axialsicherungsring eingebracht werden kann und wodurch der
Matrizenkorper gegen eine Verschiebung entlang der Mittelachse gesichert wer-

den kann.

Daruber hinaus kann vorgesehen sein, dass der Matrizenkorper bezuglich seiner
Drehbarkeit um die Mittelachse in einer der jeweiligen Matrizeneinkerbung zuge-
ordneten Arbeitsposition durch eine zwischen Werkzeugkorper und Matrizenkor-
per wirksame Rastvorrichtung einrastet, wobei der Matrizenkdrper bei geringer
Winkelverdrehung in seine Arbeitsposition selbstzentrierend ist. Vorteilhaft ist
hierbei, dass durch die Selbstzentrierung des Matrizenkdrpers in einer Arbeitsposi-
tion erreicht werden kann, dass dieser bezlglich seiner Drehbarkeit um eine Mit-
telachse nicht unbedingt verriegelt, und somit komplett gesperrt werden muss.
Somit kdnnen die durch eine leicht auRermittig applizierte Kraft auf den Matrizen-
korper auftretenden Krafte und Belastungen auf das Biegewerkzeug reduziert
werden, da durch die Selbstzentrierung erreicht werden kann, dass sich am Be-
ginn des Biegevorganges der MatrizenkOrper an das zu biegende Blech anpasst,
wobei durch die Selbstzentrierung der Matrizenkorper nach Abschluss des Biege-
vorganges wieder in seine Arbeitsposition zurlckgeflhrt wird. Diese Selbstzentrie-
rungseigenschaft kann je nach Konstruktionsweise des Matrizenkorpers und des
Werkzeugkdorpers fur eine gewisse Winkelverdrehung vorgesehen sein, in der der
Matrizenkorper wieder in seine Arbeitsstellung rickgefuhrt wird. Vorzugsweise
wird die Rastvorrichtung so konstruiert, dass jeder Winkelbereich am vollen Um-
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fang des Matrizenkdrpers einer Matrizeneinkerbung zugeordnet ist. Somit kann
erreicht werden, dass aus jeder Stellung in die der Matrizenkdrper verdreht wird
auf eine Zentrierung in eine Arbeitsposition stattfindet. Die Rastvorrichtung kann
beispielsweise so ausgeflhrt sein, dass der Matrizenkdrper entlang seines Um-
fanges eine Ausnehmung mit besonderer Form und verschieden grof3en radialen
Abstanden aufweist. Auf diese umlaufende Ausnehmung wird beispielsweise ein
Rollenelement mittels einer Feder radial auf den Umfangbereich gedrickt. Durch
eine derart ausgeflhrte Rastvorrichtung kann erreicht werden, dass der Matrizen-
korper in seine Arbeitsposition ruckgefuhrt wird. Weiters ist es auch maoglich, dass
eine derartige Ausnehmung im MatrizenkOrper auch gleichzeitig als Befesti-
gungsmittel bezuglich einer Langsverschiebung des Matrizenkorpers entlang sei-
ner Mittelachse dient.

Ferner kann es zweckmafRig sein, dass der Matrizenkorper an zumindest einer
Stirnseite ein Koppelelement zur drehmomenteinleitenden Verbindung mit einem
Drehantriebsmittel oder einem gleichartigen Biegewerkzeug aufweist. Vorteilhaft
ist hierbei, dass durch die Ausbildung eines Koppelelementes der Matrizenkorper
einfach und unkompliziert zu verdrehen ist. Auch flr das Koppelelement sind meh-
rere verschiedene Ausfuhrungsvarianten denkbar. Beispielsweise kbnnen an bei-
den Stirnseiten des Matrizenkdrpers Ausnehmungen vorgesehen sein, in welche
Ausnehmungen Mitnehmzapfen eingebracht werden, welche zur Drehmomenten-
Ubertragung dienen. Durch diese Mitnehmzapfen sind beispielsweise einzelne
Biegewerkzeuge miteinander verbindbar. Weiters kdonnen durch derartige Kop-
pelelemente auch Verdrehantriebe mit dem Matrizenkérper verbunden werden.
Zum Verdrehen des Matrizenkorpers kann beispielsweise eine Handkurbel einge-
setzt werden, in welche die Mitnehmzapfen integriert sind, und welche stirnseitig
an einen MatrizenkOrper ansteckbar ist. Weiters ist es auch denkbar dass der Ma-
nipulationsroboter, welcher fur die Handhabung des zu bearbeitenden Bleches
eingesetzt wird, in das Koppelelement eingreift, um den Matrizenkorper zu verdre-
hen. Hierzu mUsste vorgesehen sein, dass der Manipulationsroboter beispielswei-
se an seinem Greifwerkzeug Koppelelemente besitzt, welche mit dem Matrizen-
korper in Eingriff bringbar sind. Eine weitere Ausfuhrungsmaoglichkeit des Kop-
pelelementes ware, dass dieses an einer Stirnseite des Matrizenkorpers als Aus-
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nehmung, und an der gegenuberliegenden Stirnseite des Matrizenkorpers als vor-
stehendes Element ausgefuhrt ist. Dabei kann vorgesehen sein, dass das vorste-
hende Element in die Ausnehmung eines weiteren Matrizenkorpers eingreifen
kann, diese also als positiv und negativ ausgebildet sind. Weiters ist auch denk-
bar, dass das Koppelelement durch eine kraftschlUssige Verbindung, beispiels-
weise durch stirnseitige Anpressung eines Drehantriebsmittels mittels einer
Schraube hergestellt wird. So kann erreicht werden, dass eine Handkurbel bei-
spielsweise nicht nur in einer vorbestimmten Stellung zum Verdrehen des Matri-
zenkorpers an diesem befestigt werden kann, sondern dass jede beliebige Stel-
lung zwischen Handkurbel und Matrizenkorper realisiert werden kann. Weiters ist
es auch denkbar, dass der Matrizenkdrper eine stirnseitige Verzahnung aufweist,
in welche ein Drehantriebsmittel eingreifen kann.

Entsprechend einer vorteilhaften Weiterbildung kann vorgesehen sein, dass das
Drehantriebsmittel ein ankoppelbarer Drehantrieb ist. Vorteilhaft bei der Verwen-
dung eines ankoppelbaren Drehantriebes ist, dass dieser Uber die Maschinen-
steuerung angesteuert werden kann und somit automatisiert eine Verdrehung der
Matrize und dadurch ein Wechsel auf eine Matrizeneinkerbung mit unterschiedli-
cher Gesenkweite durchgeflhrt werden kann. Der Drehantrieb kann so ausgeflhrt
sein, dass er entweder direkt in der Werkzeugaufnahme der Maschine geklemmt

wird, oder aber auch, dass er an einem Biegewerkzeug befestigt wird.

Weiters kann vorgesehen sein, dass der Werkzeugkorper mehrteilig ausgebildet
ist. Besonders vorteilhaft ist hierbei, dass durch eine mehrteilige Ausbildung des
Werkzeugkdrpers erreicht werden kann, dass beispielsweise die zylinderférmige
Ausnehmung im Werkzeugkorper, in welche der Matrizenkorper eingebracht wer-
den soll, leichter herzustellen ist. Wenn der Werkzeugkdrper nur aus einem Teil
hergestellt wird, ist die zylinderformige Ausnehmung deswegen aufwendiger her-
zustellen, da die lichte Weite der Ausnehmung kleiner ist, als der Querschnitt in
der Mitte der Ausnehmung. Die Ausnehmung ist somit nur aufwendig zu fertigen,
da der Querschnitt der Offnung, durch die ein Bearbeitungswerkzeug von auften
einbringbar ist, kleiner ist, als der zu bearbeitende Querschnitt im Inneren der

Ausnehmung. Die Fertigung von einer Stirnseite ausgehend ware bei einem eintei-
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ligen Werkzeugkdrper auch schwierig herzustellen, da hier ein sehr langer Bohrer
oder Fraser verwendet werden musste. Eine mehrteilige Ausflihrung jedoch hatte
den Vorteil, dass die zylinderférmige Ausnehmung, welche zur Aufnahme des
Matrizenkérpers dient als Halbzylinder ausgefuhrt werden kdnnte, wodurch die
Ausnehmung leicht herzustellen ist, und dass zur Sicherung des Matrizenkorpers

weitere Teile in das Biegewerkzeug eingesetzt werden.

Entsprechend einer vorteilhaften Weiterbildung kann vorgesehen sein, dass am
Werkzeugkérper im Ubergangsbereich zur zylinderférmigen Ausnehmung Abstrei-
felemente angebracht sind, welche die zylinderformigen Abschnitte des Matrizen-
korpers kontaktieren. Diese Abstreifelemente dienen dazu, dass kein Schmutz in
die Kontaktflache von Matrizenkorper und Innenwand der zylinderformigen Aus-
nehmung kommen kann. Dadurch wird vermieden, dass die Oberflache des Matri-
zenkorpers oder die Oberflache der zylinderformigen Ausnehmung beschadigt

wird.

Ferner kann vorgesehen sein, dass der Matrizenkorper aus einem ersten Werk-
stoff, und der den Matrizenkérper aufnehmende Teilabschnitt des Werkzeugkor-
pers aus einem zweiten Werkstoff mit physikalisch unterschiedlichen Eigenschaf-
ten gefertigt ist. Vorteilhaft ist hierbei, dass fur den Matrizenkorper ein Werkstoff
verwendet werden kann, welcher eine grol3e Harte aufweist, oder leicht zu harten
ist um einen guten Verschleildschutz zu gewahrleisten, und fur den Werkzeugkor-
per ein Werkstoff eingesetzt werden kann, welcher billig in der Anschaffung ist und
eine grolle Festigkeit aufweist, um die Krafte aufnehmen zu kénnen. Weiters ist es
sinnvoll, wenn der Werkstoff aus dem der Werkzeugkdrper gefertigt ist einen ho-
hen Elastizitatsmodul aufweist, um die Verformungen bei Applizierung einer Kraft

wahrend des Biegevorganges maoglichst gering zu halten.

SchlieRlich kann vorgesehen sein, dass am Matrizenkdrper seitlich von zumindest
einer Matrizeneinkerbung ebene Auflageflachen anschliefen. Vorteilhaft ist hier-
bei, dass durch die Abflachung erreicht werden kann, dass das zu biegende Blech

gut auf dieser Flache aufliegt um gebogen zu werden.
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Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden

Figuren naher erlautert.
Es zeigen jewelils in stark vereinfachter, schematischer Darstellung:

Fig. 1 eine perspektivische Ansicht eines Biegewerkzeuges mit einem drehba-
ren Matrizenkdrper und einen Handhebel zum verdrehen des Matrizen-

korpers;

Fig. 2 eine perspektivische Ansicht einer Anordnung von mehreren Biege-

werkzeugen, sowie einen ankoppelbaren Drehantrieb;

Fig. 3 die Seitenansicht eines Biegewerkzeuges mit , der so gedreht ist, dass
sich eine Matrizeneinkerbung mit gro3er Gesenkweite in der Arbeitspo-
sition befindet;

Fig. 4 die Seitenansicht eines Biegewerkzeuges mit Matrizenkorper, der so
gedreht ist, dass eine Matrizeneinkerbung mit kleiner Gesenkweite in
der Arbeitsposition befindet.

EinflUhrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfuh-
rungsformen gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbe-
zeichnungen versehen werden, wobei die in der gesamten Beschreibung enthal-
tenen Offenbarungen sinngemalf auf gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen
bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen Ubertragen werden kdnnen. Auch sind die in
der Beschreibung gewahlten Lageangaben, wie z.B. oben, unten, seitlich usw. auf
die unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figur bezogen und sind diese La-

geangaben bei einer Lageanderung sinngemaf auf die neue Lage zu Ubertragen.

In den Fig. 1 bis 4 ist ein Ausfuhrungsbeispiel eines Biegewerkzeuges 1 flr den
Einsatz in einer Biegepresse 2 dargestellt. Das Biegewerkzeug 1 umfasst einen
Werkzeugkorper 3, welcher mit einer Werkzeugspannvorrichtung eines Pressbal-
kens 4 verbindbar ist. Im Werkzeugkdrper 3 des Biegewerkzeuges 1 ist ein zu-
mindest teilweise zylindrisch geformter Matrizenkorper 5 aufgenommen, welcher

drei Matrizeneinkerbungen 6 mit verschiedenen Gesenkweiten 7 aufweist. Der
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Matrizenkorper 5 ist dermaflen im Werkzeugkorper 3 aufgenommen, dass dieser
bezuglich seiner Mittelachse 8 drehbar gelagert ist. Hierzu ist im Werkzeugkdrper
3 eine Ausnehmung 9 ausgebildet, welche zylindrisch geformt ist und somit den
zylinderférmigen Matrizenkdrper 5 aufnehmen kann. Um den zylinderférmigen
Matrizenkorper 5 in die Ausnenmung 9 des Werkzeugkorpers 3 einzusetzen, muss

dieser entlang der Richtung der Mittelachse 8 eingeschoben werden.

Um den Matrizenkorper 5 nicht zwingend entlang seiner Mittelachse 8 einschieben
zu mussen, ist auch denkbar, dass der Werkzeugkdrper 3 eine oder mehrere
Trennebenen 10 aufweist, wodurch er aus mehreren Teilen zusammensetzbar ist.
Dies kann dazu genutzt werden, dass die Ausnehmung 9 frei zugéanglich ist und
der Matrizenkorper 5 einfach in diese einlegbar ist. Weiters besitz eine derartige
mehrteilige Ausfihrung den Vorteil, dass die Ausnehmung 9, wenn sie keine Hin-

terschneidungen besitzt, fertigungstechnisch einfacher herzustellen ist.

Um den Matrizenkorper 5, der in den Werkzeugkorper 3 eingesetzt ist, bezuglich
seiner Drehbarkeit um die Mittelachse 8 zu klemmen, kann es sinnvoll sein, wenn
ein Befestigungsmittel 15 vorgesehen ist, welches die Funktion dieser Klemmung
ubernehmen kann. Dies kann beispielsweise eine einfache Schraube sein, welche
die Klemmkraft durch Reibung aufbringt. Eine alternative Variante ware, wenn im
Matrizenkorper 5 eine radial angeordnete Ausnehmung vorgesehen ist, in welche
ein Bolzen eingebracht werden kann, welcher den Werkzeugkorper 3 und den
Matrizenkorper 5 formschlUssig verbindet.

Alternativ zum Befestigungsmittel 15 kann auch eine Rastvorrichtung 5 vorgese-
hen sein, welche den Matrizenkorper 5 bezlglich der Drehung um die Mittelachse
8 so zentriert, dass er innerhalb einer bestimmten Winkelauslenkung aus der
Rastposition immer wieder in diese Stellung zurtckgleitet wird. Diese Rastpositio-
nen sind sinnvollerweise genau jene Positionen, in denen eine Matrizeneinker-
bung 6 senkrecht nach oben, und somit mit deren Offnung genau zu einem Biege-
stempel ausgerichtet ist. Diese Positionen werden auch als Arbeitspositionen be-
zeichnet. Wird nun ein zu bearbeitendes Blech auf das Biegewerkzeug 1 aufgelegt
und der Biegevorgang gestartet, so kann sich in der Startzeit des Biegevorganges

der Matrizenkérper 5 in einem kleinen Drehwinkelbereich des Matrizenkorpers 5
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optimal an das zu biegende Blech und an den Biegestempel anpassen. Dringt nun
der Biegestempel unter Umformung des zu biegenden Bleches in eine Matrizen-
einkerbung 6 ein, so besteht weiterhin die Moglichkeit, dass der Matrizenkdrper 5
sich in einem kleinen Drehwinkelbereich an das zu biegende Blech anpasst. Am
tiefsten Eintauchpunkt des Biegestempels in die Matrizeneinkerbung 6 des Matri-
zenkorpers 5 sollte der Matrizenkorper 5 wieder einigermafden in seiner Rastposi-
tion und somit in seiner Startstellung stehen. Wird nun der Biegestempel wieder
nach oben bewegt und das Blech vom Biegewerkzeug 1 weggenommen, so sollte
sich der Matrizenkorper 5 durch die Rastvorrichtung 12 wieder vollstandig in seine
Arbeitsposition zentrieren. Diese zentrierende Eigenschaft kann fur einen beliebi-
gen Verdrehwinkel von beispielsweise +/- 5° oder auch fur einen gro3en Verdreh-

winkel von beispielsweise +/- 60° realisiert werden.

Das dargestellte Biegewerkzeug 1 mit drei radial angeordneten Matrizeneinker-
bungen wird wahrscheinlich so konstruiert werden, dass ein grol3er Verdrehwinkel
von beispielsweise +/- 60° wieder in die Arbeitsposition ruckstellbar ist. Wird die
Rastvorrichtung 12 dermalien konstruiert, so ist fur diesen Fall jeder beliebige
Drehwinkel des Matrizenkorpers 5 einer Arbeitsposition eindeutig zugeordnet und
wird in diese zurlckgestellt. Dies ergibt sich dadurch, da sich mit einer Verteilung
von drei Matrizeneinkerbungen 6 auf den vollen Umfang des Matrizenkorpers 5

ein Teilungswinkel von 120° ergibt.

Fur die Rastvorrichtung 12 an sich gibt es verschiedene denkbare Ausfuhrungs-
formen. In Fig. 1 angedeutet ist eine in einer Bohrung aufgenommene Feder 13,
welche eine Kugel 14 auf den Matrizenkérper 5 aufdrickt. Weist nun der Matri-
zenkorper 5 eine umlaufende Einkerbung auf, welche radial verschiedene Ab-
standswerte zur Mittelachse 8 aufweist, so kann der Matrizenkdrper in eine Rast-

stellung zentriert werden.

Ahnlich ausgebildet kann auch ein weiteres Befestigungsmittel 15 sein, welches
den Matrizenkdrper 5 gegen eine axiale Verschiebung entlang seiner Mittelachse
8 sichert. Dieses weitere Befestigungsmittel 15 kann jedoch auch durch zwei
Axialsicherungsringe realisiert werden, welche beiderseits Stirnseitig 16 des Matri-

zenkdrpers 5 angebracht werden. Diese Moglichkeit zur Absicherung tber Axialsi-
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cherungsringe stellt eine einfache und auch praktikable Losung dar, da die zu er-

wartenden Axialkrafte eher gering ausfallen werden.

Weiters ist auf der Stirnseite 16 des Matrizenkdrpers 5 ein Koppelelement 17 vor-
gesehen, welches zur drehmomenteinleitenden Verbindung mit einem Drehan-
triebsmittel 19 oder auch mit einem gleichartigen Biegewerkzeug 1 vorgesehen ist.
Auch beim Koppelelement 17 gibt es verschiedene Ausfihrungsformen. Wie in
diesem Ausfuhrungsbeispiel dargestellt, kbnnen zum Beispiel stirnseitige Aus-
nehmungen 18 im Matrizenkdrper 5 vorgesehen sein, welche zur Drehnmomen-
tubertragung dienen. In diese stirnseitigen Ausnehmungen 18 kann dann ein
Drehantriebsmittel eingreifen. Dieses Drehantriebsmittel 19 kann beispielsweise
ein Hebel 20 sein, welcher aufgesteckt wird und somit ein unkompliziertes und
einfaches Verdrehen des Matrizenkdrpers ermoéglicht. Das Drehantriebsmittel 19
kann jedoch auch ein ankoppelbarer Drehantrieb 21 sein, welcher an ein Biege-
werkzeug 1 oder an einen Verbund von Biegewerkzeugen 1 angekoppelt wird.
Alternativ kann vorgesehen sein, dass der Drehantrieb 21 nicht an das Biege-
werkzeug 1 angekoppelt wird, sondern wie in Fig. 2 dargestellt, Gber einen eige-
nen Werkzeugaufnahmeteil 22 verfugt, welcher in eine Werkzeugaufnahme des

Pressbalkens aufgenommen wird.

Ein Drehantrieb 21 ist vorzugsweise mit einem Servomotor ausgestattet, welcher
die Matrizenkdrper 5 verdrehen kann und hat auch einen Winkelgeber integriert,
sodass die aktuelle Arbeitsstellung des Matrizenkdrpers an die Maschinensteue-

rung signalisiert werden kann.

Das Koppelelement 17 kann, wenn es in Form von stirnseitigen Ausnehmungen
18 ausgefuhrt ist, mit Mitnehmzapfen 23 versehen werden, welche dann in ein

Drehantriebsmittel 19 eingreifen kbnnen.

An der Offnung im Werkzeugkérper 3, welche durch die Ausnehmung 9 hervorge-
rufen wird, sind seitlich jeweils Abstreifelemente 24 angebracht, welche den Matri-
zenkorper 5 an dessen zylinderférmigen Abschnitt 25 berthren und somit die Ver-
bindungsflache zwischen Matrizenkorper 5 und Werkzeugkorper 3 vor Verschmut-

zung schitzen sollen.
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Wie in den Abbildungen ersichtlich, kann auch vorgesehen sein, dass der Matri-
zenkorper aus einem ersten Werkstoff 26 hergestellt ist und der Werkzeugkdrper
aus einem zweiten Werkstoff 27. Die beiden Werkstoffe sollten so gewahlt wer-
den, dass fur den Matrizenkorper 5 ein Werkstoff verwendet wird, welcher gute
Verschleil’eigenschaften und eine harte Oberflache aufweist. Der Werkstoff fur
den Werkzeugkorper sollte so gewahlt werden, dass dieser eine geringe Verfor-
mung unter Belastung, sowie eine hohe Zahigkeit aufweist.

Fig. 3 zeigt eine Arbeitsstellung des Matrizenkorpers 5 in welcher der Matrizen-
korper 5 so positioniert ist, dass eine Matrizeneinkerbung 6 mit groRer Gesenkwei-
te 7 zum Einsatz kommt. Somit ist mit dieser Arbeitsstellung die Moglichkeit gege-
ben um dicke Bleche entsprechend gut verformen zu kdnnen. Aulderdem ist in
dieser Figur ist die Trennebene 10 dargestellt, die wie hier angedeutet horizontal
verlauft und somit den Werkzeugkorper 3 in drei Teile teilt. Somit kann die Aus-
nehmung 9 am Werkzeugkorper 3 leicht gefertigt werden und auch der Einbau des
Matrizenkorpers 5 ist unkompliziert. Nach dem Einbau des Matrizenkorpers 5 wer-
den einfach die Aufsetzelemente 28 am Werkzeugkorper 3 mittels eines Befesti-
gungsmittels 29 befestigt. Dadurch dass die Kraft die durch den Biegestempel auf
das Blech und somit auf den Matrizenkdrper 5 ausgeulbt wird senkrecht nach un-
ten auf diese ausgeUbt wird, findet die Krafteinleitung zwischen Matrizenkorper 5
und Werkzeugkorper 3 nur in der unteren Halbschale des Zylinders statt. Aus die-
sem Grund ist auch denkbar dass die zylinderférmige Ausnehmung 9 nur als
Halbzylinder, oder sogar noch flacher ausgebildet ist, da eine optimale Krafteinlei-

tung erfolgt.

In Fig. 4 ist der Matrizenkorper 5 in eine andere Arbeitsposition gedreht, sodass
hier eine weitere Matrizeneinkerbung 6 mit einer kleineren Gesenkweite 7 zum
Einsatz kommt. Gut erkennbar sind hier die Auflageflachen 30, welche im Matri-

zenkdorper 5 seitlich an die Matrizeneinkerbung 6 anschlief3en.

Wie in allen Abbildungen ersichtlich kann sowohl das Biegewerkzeug 1 als auch
ein mogliches Drehantriebsmittel 19 in einer Werkzeugaufnahme 31 eines Press-
balkens 4 gespannt werden. Hierdurch ist die Lage aller Werkzeuge und Elemen-

te, wenn sie gespannt sind, genau definiert und zueinander ausgerichtet.
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Die Ausfuhrungsbeispiele zeigen mogliche Ausfihrungsvarianten des Biegewerk-
zeuges 1, wobei an dieser Stelle bemerkt sei, dass die Erfindung nicht auf die
speziell dargestellten Ausfuhrungsvarianten derselben eingeschrankt ist, sondern
vielmehr auch diverse Kombinationen der einzelnen Ausfuhrungsvarianten unter-
einander maoglich sind und diese Variationsmoglichkeit aufgrund der Lehre zum
technischen Handeln durch gegenstandliche Erfindung im Konnen des auf diesem
technischen Gebiet tatigen Fachmannes liegt.

Weiters kbnnen auch Einzelmerkmale oder Merkmalskombinationen aus den ge-
zeigten und beschriebenen unterschiedlichen Ausfuhrungsbeispielen fur sich ei-

genstandige, erfinderische oder erfindungsgemafie Loésungen darstellen.

Die den eigenstandigen erfinderischen Losungen zugrundeliegende Aufgabe kann

der Beschreibung entnommen werden.

Samtliche Angaben zu Wertebereichen in gegenstandlicher Beschreibung sind so
zu verstehen, dass diese beliebige und alle Teilbereiche daraus mitumfassen, z.B.
ist die Angabe 1 bis 10 so zu verstehen, dass samtliche Teilbereiche, ausgehend
von der unteren Grenze 1 und der oberen Grenze 10 mit umfasst sind, d.h. samtli-
che Teilbereiche beginnen mit einer unteren Grenze von 1 oder groRer und enden
bei einer oberen Grenze von 10 oder weniger, z.B. 1 bis 1,7, oder 3,2 bis 8,1, oder
5,5 bis 10.

Der Ordnung halber sei abschlieiend darauf hingewiesen, dass zum besseren
Verstandnis des Aufbaus des Biegewerkzeuges 1 dieses bzw. dessen Bestandtei-
le teilweise unmalstablich und/oder vergroRert und/oder verkleinert dargestellt

wurden
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Bezugszeichenliste

Biegewerkzeug
Biegepresse
Werkzeugkorper
Pressbalken
Matrizenkorper
Matrizeneinkerbung
Gesenkweite
Mittelachse
Ausnehmung
Trennebene
Befestigungsmittel
Rastvorrichtung

Feder

Kugel

weiteres Befestigungsmittel
Stirnseite
Koppelelement
stirnseitige Ausnehmung
Drehantriebsmittel

Hebel

Drehantrieb
Werkzeugaufnahmeteil
Mitnehmzapfen
Abstreifelement
zylinderférmiger Abschnitt
erster Werkstoff

zweiter Werkstoff
Aufsetzelement
Befestigungsmittel
Auflageflache
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Patentanspriche

1. Biegewerkzeug (1) fur eine Biegepresse (2), insbesondere Abkantpres-
se, umfassend einen Werkzeugkorper (3) welcher mit einem Pressbalken (4) ver-
bindbar ist und zumindest zwei an seiner AulRenseite angeordnete Matrizenein-
kerbungen (6) mit unterschiedlichen Gesenkweiten (7) aufweist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die zumindest zwei Matrizeneinkerbungen (6) an einem zumindest
teilweise zylinderformigen Matrizenkorper (5) angeordnet sind, welcher um seine
Mittelachse (8) in einer zumindest abschnittsweise zylinderférmigen Ausnehmung

(9) im Werkzeugkdrper (3) drehbar gelagert aufgenommen ist.

2. Biegewerkzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der
Matrizenkorper (5) Uber ein Befestigungsmittel (11) bezuglich seiner Drehbarkeit

um die Mittelachse (8) in unterschiedlichen Arbeitspositionen verriegelbar ist.

3. Biegewerkzeug nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass
der Matrizenkdrper (5) Uber ein weiteres Befestigungsmittel (15) bezlglich einer

Langsverschiebung entlang der Mittelachse (8) gesichert ist.

4. Biegewerkzeug nach einem der vorhergehenden Ansprtche, dadurch
gekennzeichnet, dass der Matrizenkérper (5) bezlglich seiner Drehbarkeit um die
Mittelachse (8) in einer der jeweiligen Matrizeneinkerbung (6) zugeordneten Ar-
beitsposition durch eine zwischen Werkzeugkorper (3) und Matrizenkorper (5)
wirksame Rastvorrichtung (12) einrastet, wobei der Matrizenkdrper (5) bei geringer

Winkelverdrehung in seine Arbeitsposition selbstzentrierend ist.

5. Biegewerkzeug nach einem der vorhergehenden Ansprtche, dadurch
gekennzeichnet, dass der Matrizenkorper (5) an zumindest einer Stirnseite (16)
ein Koppelelement (17) zur drehmomenteinleitenden Verbindung mit einem Dreh-

antriebsmittel (19) oder einem gleichartigen Biegewerkzeug (1)aufweist.
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6. Biegewerkzeug nach einem der vorhergehenden Ansprtche, dadurch
gekennzeichnet, dass das Drehantriebsmittel (19) ein ankoppelbarer Drehantrieb
(21) ist.

7. Biegewerkzeug nach einem der vorhergehenden Ansprtche, dadurch

gekennzeichnet, dass der Werkzeugkorper (3) mehrteilig ausgebildet ist.

8. Biegewerkzeug nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch
gekennzeichnet, dass am Werkzeugkérper (3) im Ubergangsbereich zur zylinder-
formigen Ausnehmung (9) Abstreifelemente (24) angebracht sind, welche die zy-

linderférmigen Abschnitte (25) des Matrizenkorpers (5) kontaktieren.

9. Biegewerkzeug nach einem der vorhergehenden Ansprtche, dadurch
gekennzeichnet, dass der Matrizenkérper (5) aus einem ersten Werkstoff (26), und
der den Matrizenkorper (5) aufnehmende Teilabschnitt des Werkzeugkorpers (3)
aus einem zweiten Werkstoff (27) mit physikalisch unterschiedlichen Eigenschaf-
ten gefertigt ist.

10. Biegewerkzeug nach einem der vorhergehenden Anspriche, dadurch
gekennzeichnet, dass am Matrizenkorper (5) seitlich von zumindest einer Matri-

zeneinkerbung (6) ebene Auflageflachen (30) anschliel3en.
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