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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　上側ダイ（３）をワーク（７）の上あるいはその中に位置づけるプレス機（１）におけ
る操作装置（２）であって、
　少なくとも１台のアクチュエータ（１３）を有し、該アクチュエータ（１３）によって
、対抗トルクあるいは対抗力がハンドルホイール（１１）に発生され、前記対抗トルクあ
るいは対抗力は、上側ダイ（３）がワーク（７）に作用する実際の力に関連し、
　アクチュエータ（１３）が、少なくとも１つの振動パターンを発生できるランブルモー
タを有し、
　振動パターンが、上側ダイ（３）がワーク（７）に作用する実際の力に関連しているこ
とを特徴とするプレス機（１）における操作装置。
【請求項２】
　アクチュエータ（１３）がステップモータを有していることを特徴とする請求項１に記
載の操作装置。
【請求項３】
　アクチュエータ（１３）がばねを有し、そのばね応力が、上側ダイ（３）がワーク（７
）に作用する実際の力に関連していることを特徴とする請求項１又は２に記載の操作装置
。
【請求項４】
　操作装置（２）がハンドルホィール（１１）として形成されていることを特徴とする請
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求項１ないし３のいずれか１つに記載の操作装置。
【請求項５】
　対抗トルクあるいは対抗力が、上側ダイ（３）がワーク（７）に作用する実際の力に正
比例していることを特徴とする請求項１ないし４のいずれか１つに記載の操作装置。
【請求項６】
　対抗トルクあるいは対抗力が、対抗トルクあるいは対抗力を実際の力の関数として表し
ている所定の特性線図をもとに求められ、その実際の力が上側ダイ（３）がワーク（７）
に作用する力である、ことを特徴とする請求項１ないし５のいずれか１つに記載の操作装
置。
【請求項７】
　請求項１ないし６のいずれか１つに記載の少なくとも１個の操作装置（２）とこの操作
装置（２）に接続された制御装置（９）とを有するプレス機（１）であって、
　操作装置（２）に接続された制御装置（９）が、上側ダイ（３）がワーク（７）に作用
する実際の力を検出するためおよびこの制御装置（９）で求められた実際の力に基づく制
御指令で操作装置（２）を制御するために用いられ、そのようにして、制御指令で制御さ
れたアクチュエータ（１３）が、対抗トルクあるいは対抗力を発生するプレス機。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、プレス機における操作装置およびかかる操作装置付きプレス機に関する。
【背景技術】
【０００２】
　公知のプレス機特にサーボ式プレスの場合、新工具の組み付け時およびプレス機に新製
品を取り付ける時、操作装置としてハンドルホィール（操作機構）が利用されている。か
かるハンドルホィールによって、作業員はプレス機のラム（往復移動台）をワーク例えば
板金に非常に精確に位置決めできる。
【０００３】
　作業員は、工具整合時にかかるハンドルホィールによってラムを最小行程で動かすこと
ができ、従って、非常に精確に位置決めできる。また、特に新工具の最良な調整を保証す
るために、作業員は、ラムの運動を戻すことないし補正することもできる。これによって
、作業員にとって、新工具の組み付けが簡単に行える。
【０００４】
　しかも、ワークへのプレス作用時、変形加工過程が生ずる。作業員はその変形加工過程
の結果を評価できねばならず、このために、作業員は実際に生じたプレス力についてのフ
ィードバック情報を必要とする。特に、作業員にとって、ラムによってワークに作用する
トルクないし力を認識することが重要である。
【０００５】
　そのようにして、作業員は特に新工具の最良の組み付けを精密に速やかに行うことがで
きる。
【０００６】
　従来において、作業員は、プレス作用時には、実際に生じたプレス力およびプレストル
クをプレス機の操作盤から視覚的に読取っている。この視覚的に得られる情報によって、
作業員がプレス機を操作するためのハンドルホィール操作に影響を与えることになる。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　本発明の課題は、プレス機における改良形操作装置を提供することにあり、特に、プレ
ス新工具の調整の精度および速度を高めることにある。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
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　この課題は、本発明に基づいて、上側ダイをワークの上あるいはその中に位置づけ可能
なプレス機における操作装置において、この操作装置が少なくとも１台のアクチュエータ
を有し、このアクチュエータによって、対抗トルクあるいは対抗力がハンドルホイールに
発生され、その対抗トルクあるいは対抗力が、上側ダイがワークに作用する実際の力に関
連させたことによって解決される。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明において、上側ダイの上述した作用力が操作装置の対抗トルクあるいは対抗力と
して模写されることによって、操作装置はハンドルホイールを介して作業員の操作腕へ感
覚的フィードバック性能を与える。即ち、機械作業員は操作腕に感覚的フィードバックを
得て、このフィードバックによって、作業員は従来よりも新工具を直感的にかなり迅速に
組み付けできる。これによって、新工具の調整プロセスは“感覚的”にできる。この場合
特に、従来のような例えば機械操作盤からの力の読取りが省かれるので、解釈ミスによっ
て生ずる欠陥が減少される。作業員は対抗トルクないし対抗力に直に反応でき、加工結果
を観察できる。
【００１０】
　有利な実施態様において、アクチュエータはステップモータである。
【００１１】
　対抗トルクないし対抗力を発生するためのステップモータは今日において小形で得るこ
とができ、これによって、そのステップモータはプレス機に対するコンパクトな操作装置
に好都合に収納できる。
【００１２】
　この代わりにあるいはそれに加えて、アクチュエータはさらに、少なくとも１つの振動
パターンを発生できるランブルモータ（Rumble-Motor）あるいはバイブレーションモータ
を有することができる。
【００１３】
　かかるランブルモータは例えば移動式電話で知られ、そこでは、呼び出し音の代わりに
あるいはそれに加えて、使用者に呼び出しや他のデータを通報するために振動を励起させ
る。そこでは種々の振動パターンは移動式電話の使用者に種々の事象を報知する。それを
プレス機における用途に転用する場合、振動パターンが上側ダイの上述した力に対する大
きさとなるように、その振動パターンは実際のラムによる力（ラム力）に合わされる。
【００１４】
　従って、振動パターンは実際のラム力に関連している。
【００１５】
　また、アクチュエータはばねを有することができ、そのばね応力は上側ダイの力に関連
している。
【００１６】
　即ち、ここでばね力は、作業員の操作腕に対抗トルクないし対抗力として作用する。
【００１７】
　特に、操作装置がハンドルホィールとして形成されていることが有利である。
【００１８】
　また、他の有利な実施態様は他の従属請求項に記載されている。
【００１９】
　本発明はまた、上述した少なくとも１個の操作装置とこの操作装置に接続された制御装
置とを有するプレス機に関し、本発明に基づいて、操作装置に接続された制御装置が、上
側ダイがワークに作用する実際の力を検出するためおよびこの制御装置で求められた実際
の力を基礎とする制御指令で操作装置を制御するために用いられ、そのようにして、制御
指令で制御されたアクチュエータが、ハンドルホイールを介して操作腕に対抗トルクある
いは対抗力を発生する。この場合、例えば対抗トルクあるいは対抗力は、アクチュエータ
の振動パターン及びばね力を用いて実際の力に正比例させ、あるいは特性線図を元に関数
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として関連させることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２０】
　以下、２つの図を参照して本発明の実施例を詳細に説明する。
【実施例１】
【００２１】
　図１は、プレスラム（図示せず）によって駆動される上側ダイ（金型）３並びに下側ダ
イ５を有する本発明に基づくプレス機１を示している。
【００２２】
　上側ダイ３と下側ダイ５との間に例えば板金ワーク７が挿入され、この板金ワーク７は
、上側ダイ３によって所望の形状にプレスされる。
【００２３】
　プレス機１の作業員はプレス機１を調整するために操作装置として例えばハンドルホィ
ール１１を使用する。このハンドルホィール１１は例えばひねりボタン１５を有し、この
ひねりボタン１５によって、プレスラムが非常に短い行程で運動する。上側ダイ３が押え
板１９（図２参照）上に支持された板金ワーク７に当たるや否や、その板金ワーク７にプ
レス力が与えられる。このプレス力は制御装置９によって検出される。この制御装置９は
その制御装置９で求められた実際のプレス力から、ハンドルホィール１１を操作するため
の制御指令を形成する。ハンドルホィール１１はアクチュエータ１３例えばステップモー
タを有し、このアクチュエータ１３によって、プレス作業員の操作腕に対抗トルクないし
対抗力が発生される。
【００２４】
　このプレス作業員の操作腕に発生される対抗トルクないし対抗力は、上側ダイの実際プ
レス力に関連している。即ち、作業員はその実際に発生する力を介して直感的フィードバ
ックが得られる。
【００２５】
　これによって、プレス作業員が工具をどのように動かさねばならないかを「感覚的に」
把握するので、プレス作業員はプレス１の調整を直感的に非常に精確に且つ迅速に実施で
きる。
【００２６】
　図２は本発明に基づく操作装置付きプレス機を概略断面図で示している。
【００２７】
　プレス機１はプレスラム１７を駆動するためのラム駆動シリンダ１５を有している。
【００２８】
　板金ワーク７を成形加工するために、上側ダイ３がプレスラム１７に結合されている。
板金ワーク７は、下側ダイ５に対して相対移動できる押え板１９上に支持されている。下
側ダイ５はプレスベッドに結合されている。
【００２９】
　クッションシリンダ２５によってノックアウト板２３を介して駆動される１本あるいは
数本のプッシュロッド２１は、上側ダイ３の下向き力に抗して押え板１９を上向きに押す
。
【００３０】
　制御装置９およびアクチュエータ１３付きハンドルホィール１１は、図１における対応
した構成要素に相応している。
【図面の簡単な説明】
【００３１】
【図１】本発明に基づく操作装置付きプレス機の概略構成図。
【図２】本発明に基づく操作装置付きプレス機の概略断面図。
【符号の説明】
【００３２】
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　１　　プレス機
　２　　操作装置
　３　　上側ダイ
　５　　下側ダイ
　７　　ワーク
　９　　制御装置
１３　　アクチュエータ

【図１】 【図２】
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