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DESCRIZIONE DI MODELLO INDUSTRIALE Dt UTILITA

a nome di; LABOR-TECNICA di Zangrossi erasmo
Via IV NOVEMBRE, 10 - 20080 OZZERO (Mi)

Dispositivo automatico anti collisione e posizionamento guida lama
per segatrici a nastro orizzontali e verticali per taglio metalii.

Attualmente sulle segatrici a nastro in commercio, si utilizza un’asta sulla quale sono montati dei
nuica lzama (Pos.3)nella parte finale in cui scorre la lama. La posizione di questa asta detta ap
punto 2s?e cuicc l2mn (Pos.2) viene regolata manualmente ad una distanza leggermente supe
riore alladimensione massima del pezzo da tagliare e mantenuta a quella distanza per tutta la du
ratadel taglio.Questo limita a dover tagliare pezzi il pii possibile regoiari e non consente di poter
taghare piu pezzi sovrapposti o in linea, di dimensioni diverse in condizioni ottimali.

Nel caso di taglio di pil pezzi sovrapposti o in linea, di dimensioni e sagome diverse, la lama
(Pos.1) tavorerebbe in condizioni critiche il pezzo pili basso, essendo il quida lama (Pos.3)
posizionato per il pezzo piu aito. Questo comprometterebbe la qualita, i tempi di taglio e Fusura
della lernz (Pos. 1) perché ci sarebbe una susciiics fibera non vincolzia (Pos.7) troppo lunga; inol
tre esiste il pericolo che il auida t»m= (Pos.3) posizionato erratamente, oppure per manovre
manuali errate da parte dell'operatore,vada in collisione con i pezzi, procurando notevoli danni,

Nel taglio det metalli con segatrici a nastro & necessario che la lama abbia una superfice libara
non vincolata (Pos.7) che sia lunga il meno possibile.

Con il dispositivo automatico, il cuidr tama (Pos.3)si posiziona sempre alla distanza ottimale da)
pezzo,seguendo qualsiasi sagoma trovi sulla sua linea, anche nel caso di caricamento di piu
pezzi didimensioni e sagome diverse, mantenendo la stessa posizione per tutto il taglio.

Questo & possibile per via dei sensori fotoelettrici =T72-1/=T5-9/= 2.2 (Pos.4/5/6)che funzio
nando con il principio deila triangolazione ottica, consente di rendere insensibile it sistema, sia
agli spruzzi di liquido refrigeranteusato durante il taglio, sia alle diverse tonalita e colori del mate
riale, trovando automaticamente la posizione ottimale del suics lama (Pos.3) rispetto al pezzo da
tagliare e di variare tale posizione nel momento in cui varia Ja sagoma di taglio, riducendo inoltre
al minimo Ja > ~%ir 2 1ar ana vinoaleks (Pos.7).

Oi conseguenza si evita il pericolo che per manovre manuali errate da parte dell'operatore si vada
in collisione tra il ¢icla 1 (Pos.3)ed il pezzo, in quanto i sensori fotoelettrici evitano automati
camentel'ostacolo, bloccando qualsiasi manovra si voglia fare in direzione di quest'ultimo.

} vantaggi che ne derivano sono:

- La fama @ sottoposta a minori sollecitazioni

- Maggiore precisione nel taglio

- Minore usura defla lama e di conseguenza maggiore resa lavorativa

- Minori costi di produzione

- Eliminazione di eventuali costi dovuti a danni per collisione dei guida fama

Questo dispositivo controllato da un PLC e/o PC & inoltre totalmente autonomo e pud essere
installato sia su segatrici di nuova costruzione che su guelle esistenti.
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RIVENDICAZIONi PER MODELLO | @ﬂ DI UTILITA
a nome di: LABOR-TECNICA di Zangrossi eras Lk

Via [V NOVEMBRE, 10 - 20080 OZZERO (MI)

Dispositivo automatico anti collisione e posizionamento guida lama
per segatrici a nastro orizzontali e verticali per taglic metalli.

Le parti che si intende rivendicare sono le seguenti:

L'utilizzo di sensori fotbelettrici a triangolazione oftica
" di PLC e/o PC per il controlio dei sensori
L'applicazine di questo dispositivo su segatrici a nastro per taglio metalli
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