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ZaPizeni pro zpracovdni trubek

Za¥izeni pro zpracovédni trubek, sestd-
vaiici ze gtojanu, ve kterém je uloZen ohy-
baci pFimolary motor s tvdPecim ndstrojem -
orientovanym smérem k patrici, ke které je
p¥ipevndn také skluz. ReSenym problémem je 1

vytvorit zaibizeni, které v jediném sledu ’ r
vykond vice tvéPecich tkonl. To se dosa-
huje tim, %e ohybaci pFimodary motor je
uspordddn mezi prvnim tvéfecim rotadnim
motorem a druhym tvéfecim rotadnim moto- !

rem, které jsou svymi tvdPecimi ndstroji i o} o

rovné% orientovdny smérem k téZe matrici, - - \

pFidemZ oba tvdFeci rotadni motory isou
pi"ipog;ny k jejich pFidavnym pFimofarym

motor
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Vynédlez se tykd zarizeni pro zyracovani trubek, u nichZ je
noZadovano vice mracovnich ukond jako ohyb, kalibrovéni, roz§ire-
ni, zi¥eni koncd trubek nebo podobné mrice, potrebné ve spotreb-
nim prumyslu a jinych oborech.

. Znémé redeni provideni uvedenych tkond vyZaduje zpracovani
materidlu na vice samostatnych zarizenich, kde se napr. provede
roz$ireni trubky, potom zi¥eni a dédle ohyb. Jednotlivé operace
je nutno providet preniSenim z jedné overace na druhou, Pripadne
treti bud ruéné,nebo samostatnym mechanizadnim zarizenim, p{pad-
ne specidlnim univerzélnim automatem, ktery by ale nebyl vyu¥it.
Tyto automaty nejsou jednoulelové pro poZadované operace, .jak
uvedeno vysSe a jejich cena je znadne vysoké.

Uvedené nerhody odstraiiuje zerizeni pro zpracovdni trubek,
sestavajici ze stojanu, ve kterém je ulo¥en ohybaci primoSary mo-
tor s tvarecim ndstrojem, orientovanym smerem k matrici, ke kte-
ré je priveden také skluz, jeho’ podstata spodivd v tom, ¥e ohy-
baci primodary motor je uspordddn mezi vrvnim tvérecim rotadnim
motoren a druhym tvérecim rotadnim motorem, které jsou svymi tvé-
Yecimi nAstroji rovne? orientovény smérem k té¥e matrici, prilem?
oba tvéreci rotadni motory jsou pripojeny k jejich pridavnym pri-
modarym motoriun.

Hlavni vyhodou zarizeni podle vyndlezu je nezadvislost na
drahjch dovéienych automatecii, jednoduchost, malé rozmery, pods—
tatne niZsi porizovaci ndklady a stavebnicovost dle druhu poZa-
dované préice, kde se v jediném sledu daji udelat tri a¥ &tyri
Gkony bez prenddeni na dalSi zarizeni. Zv1ast je vyhodné, kdy¥
k soustave druhého tvéreciho rotadniho motoru a jeho pridavného
- primodarého motoru je pripojen dal$i, delfci rotadni motor s pi-
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kovym mechanigmem zariZky, zavedené do skluzu. V takovém pripade
je mo¥né jednoduchymi yrostredky dosdhnout synchronizace deleni
vetupného materidlu s ostatnimi funkdnimi prvky zarizeni, pridemy
také odpadd jednotka pro posuv delfcfho rotadniho motoru do zé-
béru. Kromé toho je vyhodné, kdy’ alespoil jeden ze tri rotadnich
motord je motorova vrtalka, s riklepen nebo bez. Konstrukce za-
Tizeni se tim jeSte vyrazndji zjednodusi. ‘
Priklad provedeni zarizeni podle vyndlezu je zndzorneén na
vykresy v podobe Sdstedného nérysného Tezu zarizenim.

Zerizeni pro zpracovani trubek sestévé ze stojanu 12, ve
kterém je ulo¥en ohybaci primodary motor 6 s ridr¥ovaden a tvé-
recim néstrojem, orientovanym smérem k matrici 9, ke které je
riveden také skluz 7. Ohybaci primodary motor 6 je ugpo§édén
mezi prvnim tvéfecim rotadnim motorem 1 a druhym tvirecim rotad-
nim motorem 2, které jsou svymi tvérecimi ndstroji rovne# orien-
tovény smerem k té%Ze matrici 9, pridem¥ oba tvireci rotadni mo-
tory 1, 2 jsou axidlné ripojeny k jejich pridavnym primodarym
motortm 4, 5. Prvni tvéreci rotadni motor 1 a jeho pridavny i-
modary motor 4 jsou usporddény vodorovné, zatimeo druby tvéreci
rotadni motor 2 a jeho pridavny primodary motor 5 jsou usporadiny
ve svislém sméru. X této soustave druhého tvireciho rotadniho mo-
toru 2 a jeho ridavného primodarého motoru 5 je pripojen dalsi,
vodorovns usporddany, dslici rotadni motor 3 s dslicim kotouden
a1, widem¥ v rohové $dsti mezi druhym tvérecim rovadnim motorem
2 a délfeim rotadnim motorem 3 .je upevnen jeden konec pikového
mechanismu zardZky 8, zavedené jeji dorazovou plochou do skluzu
7. VSechny tri rotadni motory 1, 2, 3 se predpoklidaji jako hyd-
raulické, v nekterych pripadech 1lze pou¥it misto nich motorové
vrtadky s priklepen nebo bez.

Funkei: za¥izeni lze rozdelit v souladu s ukony, které vro-
v4dsji jednotlivé hlavni skupiny zarizeni. Jednak jde o funkei
skupiny, jejim# Udelem je materidl pridrZet, o dalsf dve, které
vytvéigftechnologické predvoklady zpracovini koncd trubek - nebe
dratu, a o funkei deleni privadeného materidlu, pripadne funkece
dalsich podskupin. V prvni etape se trubka 13 zavede podévacim
zaTizenim na vodorovny doraz 10. Oba tvéreci rotadni motory 1, 2

t

~jsou v horni, resp. v levé zadni poloze. Zardika 8 je odjidtena
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a trubka 13 sjede na $ilkmy doraz 14. Ohybaci primodary motor &
sjede na ustavenou trubku 13 a provede operaci ohnuti a soudasne
widr#{ materidl. Tvéreci rotadni motory 1, 2 najedou pomoci je—
jich pridavnich primodarych notord 4, 5 smérem k matrici 9 a vy-
lisuji potf'e‘oné operace - zu¥eni a roziireni koncu trubicy 13.
Zaréika § se sklopi a zablokuje skluz 13. Delici rotadni motor
3 s delicim kotoudem 11 sjedou soudasne s pohybem druhéno tvére—
ciho rotadniho motoru 2 do spodni polohy a oddeli trubku 13 na
poti’*ebnou délku. Ta spadne do skluzu 7 a sjede na dorazovu plochu
zardzky 8. Tim kondi prvni etapa funkce zarizeni. Ve druhé etape
se oba tvéreci rotadni motory 1, 2 pisobenim jejich mridavnych
wrimodarych motord 4, 5 vréti do své vychozi, tzn. do levé zadni
& horni krajné polohy. Jako posledni odji%di ohybaci mimodary
motor 6 od matrice 9. Vylisovand trubka 13 se proudem vzduchu
nebo jinym zarizenim uvolni. Behem vy jezdu druhého tvéreciho
rotadniho motoru 2 do své vychozi polohy se uvolni zarsZka 8
2 odddlend trubka 13 sjede na Sikmy doraz 14 v matrici g a vie
je pripraveno pro dal$i operaci. Delici rotadni motor 3 s delicim
kotoudem 11 se vrati do horni polohy spoledné s druhym tvirecim
rotaénim motorem 2. Operace se opakuji dle taktu linky.

V pripade, Ze neni nutny rotadni pohyb pri provédené techno-
logii, lze tvéreci rotadni motory 1, 2 vyradit z Sinnosti a ne-

chat pdsobit jen jejich mridavné primodaré motory 4, 5.
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1. Zarizeni pro zrracovini trubek, sestévajici ze stojanu,
ve kterém je ulofen ohybaci primodary motor s tvérecim ndstrojem
orientovanym smerem k matrici, ke které je priveden také skluz,
vyznadujici se tim, %e ohybaci primodary motor (6) je usporadsn
nmezi prvnim tvirecim rotadnim motorem (1) a druhym tvérecim ro-
tadnim motorem (2), které jsou svymi tvérecimi ndstroji rovne¥
orientovény smerem k té¥e matrici (9), rridem¥ oba tvireci ro-
tadni motory (1, 2) jsou mwripojeny k jejich pridavnym primodarym
motoram (4, 5).

2, Zarizeni pro zmracovéni trubek podle bodu 1, vyznadujici
se tim, ¥e k soustave druhého tvireciho rotadniho motoru (2) a je-
ho pridavného wrimodarého motoru (5) je pripojen dalsf, delfct
rotadni motor (3) s pédkovym mechanigmem zard¥ky (8), zavedené do
skluzu (7).

3. Zarizeni pro zpracovini trubek podle bodu 1, vyznadujici
se tim, %e alespo® jeden z rotadnich motord (1, 2, 3) je motorovd
vrtadka. '

1l vykres




J( 256 499

3

Hr

2
T

#

N\




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

