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Manipulieren eines Biegewerkzeuges (6). Die . .
Greifvorrichtung (11) umfasst einen ersten Greifarm L
(21) und einen in Klemmrichtung (26) relativ zum
ersten Greifarm (21) verschiebbaren zweiten
Greifarm (22), welche Greifarme (21) zum Eingreifen
in eine Greifnut (17, 18) eines Biegewerkzeuges (6)
und zum Klemmen des Biegewerkzeuges (6)
ausgebildet sind. Die Greifvorrichtung (11) ist an
einem Schlittensystem (46) angeordnet, welches
Schlittensystem (46) eine horizontale Linearfihrung
(47) umfasst, mittels welcher die Greifvorrichtung (11)
in Langsrichtung (35) der Greifarme (21, 22) zur
Greifnut (17, 18) hin oder von der Greifnut (17, 18)
weg verschiebbar ist.
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Zusammenfassung

Die Erfindung betrifft ein Greifersystem (16) fur eine Abkantpresse (2) mit einer
Greifvorrichtung (11) zum Manipulieren eines Biegewerkzeuges (6). Die Greifvor-
richtung (11) umfasst einen ersten Greifarm (21) und einen in Klemmrichtung (26)
relativ zum ersten Greifarm (21) verschiebbaren zweiten Greifarm (22), welche
Greifarme (21) zum Eingreifen in eine Greifnut (17, 18) eines Biegewerkzeuges (6)
und zum Klemmen des Biegewerkzeuges (6) ausgebildet sind. Die Greifvorrich-
tung (11) ist an einem Schlittensystem (46) angeordnet, welches Schlittensystem
(46) eine horizontale Linearflhrung (47) umfasst, mittels welcher die Greifvorrich-
tung (11) in Langsrichtung (35) der Greifarme (21, 22) zur Greifnut (17, 18) hin
oder von der Greifnut (17, 18) weg verschiebbar ist.

Fig. 1
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Die Erfindung betrifft ein Greifersystem fur eine Biegepresse, sowie eine mit die-
sem ausgestattete Biegepresse, wie dies in den Anspriichen 1 und 12 angegeben

ist.

Aus der AT 511 078 B1 ist ein Werkzeugwechselsystem bekannt, wobei der

Werkzeugwechsel mit dem Hinteranschlag durchgeflhrt wird.

Das Werkzeugwechselsystem der AT 511 078 B1 weist den Nachteil auf, dass der
Hinteranschlag aufgrund des Erfordernis seiner Genauigkeit nicht ideal fur einen

Werkezugwechsel geeignet ist.

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein verbessertes Werk-
zeugwechselsystem zu schaffen, mit dem der Werkzeugwechsel moglichst schnell

durchgefuhrt werden kann.
Diese Aufgabe der Erfindung wird durch die Merkmale gemaf} Anspruch 1 gelost.

Erfindungsgemal ist ein Greifersystem flr eine Abkantpresse mit einer Greifvor-
richtung zum Manipulieren eines Biegewerkzeuges ausgebildet. Die Greifvorrich-
tung umfasst einen ersten Greifarm und einen in Klemmrichtung relativ zum ersten
Greifarm verschiebbaren zweiten Greifarm, welche Greifarme zum Eingreifen in
eine Greifnut eines Biegewerkzeuges und zum Klemmen des Biegewerkzeuges
ausgebildet sind. Die Greifvorrichtung ist an einem Schlittensystem angeordnet,
welches Schlittensystem eine horizontale Linearfuhrung umfasst, mittels welcher
die Greifvorrichtung in Langsrichtung der Greifarme zur Greifnut hin oder von der

Greifnut weg verschiebbar ist.
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Von Vorteil an der erfindungsgemafien Ausbildung des Greifersystems ist, dass
durch das Schlittensystem die Greifvorrichtung gehalten und gefiihrt werden kann,
insbesondere wird das Einsetzen eines Biegewerkzeuges in die Werkzeugauf-
nahme vom Greifersystem unter moglichst geringem Zeiteinsatz bewaltigt.
Dadurch kénnen die Nebenzeiten, insbesondere die Rustzeit, der Biegemaschine

moglichst kurz gehalten werden.

Weiters kann es zweckmalig sein, dass an der vertikalen LinearfiUhrung zwei der
horizontalen Linearfihrungen angeordnet sind, an welchen jeweils eine Greifvor-
richtung ausgebildet ist. Von Vorteil ist hierbei, dass fur Biegewerkzeuge welche
im oberen Pressbalken eingesetzt sind und fur Biegewerkzeuge welche im unte-
ren Pressbalken eingesetzt sind, eine eigene Greifvorrichtung ausgebildet ist.
Dadurch kann ein synchrones Rusten des oberen Pressbalkens und des unteren

Pressbalkens erreicht werden und somit die Nebenzeiten weiter verkurzt werden.

Ferner kann vorgesehen sein, dass die vertikale Linearflhrung an einer weiteren
horizontalen Linearfuhrung angeordnet ist, mittels welcher die Greifvorrichtung in
horizontaler Verschieberichtung einer Werkzeugaufnahme der Abkantpresse ver-
schiebbar ist. Von Vorteil ist hierbei, dass durch die weitere, horizontale Linearflh-
rung erreicht werden kann, dass die Biegewerkzeuge in verschiedenen Positionen

in Langsrichtung der Werkzeugaufnahme positioniert werden konnen.

Daruber hinaus kann vorgesehen sein, dass die horizontale Linearfuhrung einen
auf einer Fuhrungsschiene gefuhrten FlUhrungsschlitten umfasst, auf welchem die
Greifvorrichtung aufgenommen ist, wobei der Flihrungsschlitten mittels einem Ak-
tor, vorzugsweise einem Pneumatikzylinder, zwischen einer ausgeschobenen Ein-
setzstellung und einer zurlickgezogenen Ruhestellung positionierbar ist. Von Vor-
teil ist hierbei, dass durch eine derartige Anordnung die Greifvorrichtung am Fuh-
rungsschlitten angeordnet sein kann und somit ein Ausschieben bzw. Einziehen

der Greifvorrichtung erreicht werden kann.

Vorteilhaft ist auch eine Auspragung, gemaf welcher vorgesehen sein kann, dass
ein Zylinderrohr des Pneumatikzylinders mit der FUhrungsschiene gekoppelt ist

und dass eine Kolbenstange des Pneumatikzylinders mit dem Fuhrungsschlitten
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gekoppelt ist. Insbesondere ist der Pneumatikzylinder so orientiert, dass eine mog-

lichst gute Funktionalitat des Greifersystemes erreicht werden kann.

Gemal einer Weiterbildung ist es moglich, dass zwischen der FUhrungsschiene
und dem Pneumatikzylinder ein weiterer Aktor angeordnet ist mittels welchem der
Pneumatikzylinder verschiebbar ist und somit die ausgeschobene Einsetzstellung
des Pneumatikzylinders variierbar ist. Von Vorteil ist hierbei, dass dadurch das
Greifersystem an verschiedene Biegewerkzeuge angepasst werden kann. Insbe-
sondere kann durch Anpassung der Einsatzstellung erreicht werden, dass der
Pneumaitkzylinder, welcher zum Verschieben der Greifvorrichtung zwischen Ein-
satzstellung und Ruhestellung ausgebildet ist, nur in diese beiden Positionen be-
wegt werden muss. Dadurch kann der Pneumatikzylinder moglichst einfach auf-

gebaut sein bzw. eine hohe Verfahrgeschwindigkeit aufweisen.

Ferner kann es zweckmaRig sein, wenn das Zylinderrohr des Pneumatikzylinders
an einem Positionierschlitten angeordnet ist, welcher mittels dem weiteren Aktor
horizontal relativ zur vertikalen Linearfuhrung verschiebbar ist. Von Vorteil ist hier-
bei, dass dem Greifersystem eine gewisse Stabilitat verliehen wird, um ein exak-

tes Positionieren der Greifvorrichtung zu ermaoglichen.

Daruber hinaus kann vorgesehen sein, dass der weitere Aktor als Stellmotor aus-
gebildet ist, welcher stufenlos zwischen einer Minimalstellung und einer Maximal-
stellung verschiebbar ist. Von Vorteil ist hierbei, dass dadurch das Greifersystem
nicht nur an zwei verschiedene Biegewerkzeuge sondern an eine unbegrenzte

Anzahl von verschiedenen Biegewerkzeugen angepasst werden kann.

Weiters kann vorgesehen sein, dass ein Sperrmechanismus ausgebildet ist, mit-
tels welchem die Position des Zylinderrohres des Pneumatikzylinders, welche mit-
tels dem weiteren Aktor einstellbar ist, fixierbar ist. Von Vortell ist hierbei, dass
dadurch die Position der ausgeschobenen Einsatzstellung bzw. der zurickgezo-
genen Ruhestellung fixiert werden kann, um eine hohe Wiederholgenauigkeit zu
erreichen. Darlber hinaus kann vorgesehen sein, dass vom Pneumatikzylinder
erhohte Verfahrgeschwindigkeiten gefahren werden und durch den Sperrmecha-

nismus die Krafte, welche aufgrund der Massentragheit der Greifvorrichtung bei
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hohen Verfahrgeschwindigkeiten auftreten, nicht vom weiteren Aktor aufgenom-
men werden massen. Dadurch kann der weitere Aktor, welcher vorrangig zum
Einstellen der Endstellungen ausgebildet ist und somit eine hohe Positionier-
genauigkeit aufweisen muss, eine nur geringe Stellkraft aufweisen. Insbesondere
kann dadurch erreicht werden, dass der weitere Aktor moglichst klein und auch
moglichst kostengunstig ausgebildet sein kann.

Gemal einer besonderen Auspragung ist es moglich, dass der Sperrmechanis-
mus einen Sperrzapfen umfasst, welcher mittels einem Sperrzylinder verschiebbar
ist, wobei der Sperrzapfen an dessen Stirnflache eine gezahnte Oberflache auf-
weist und mit einer Zahnleiste zusammenwirkt, wobei im ausgefahrenen Zustand
des Sperrzylinders die gezahnte Oberflache in die Zahnleiste eingreift. Von Vorteil
ist hierbei, dass ein derartiger Sperrzapfen platzsparend im Greifersystem ange-
ordnet sein kann. Durch die gezahnte Oberflache des Sperrzapfens bzw. im Ein-
griff des Sperrzapfens in eine damit korrespondierende Zahnleiste kann erreicht
werden, dass zwischen Sperrzapfen und Zahnleiste eine formschllssige Verbin-
dung realisiert wird und somit durch den Sperrmechanismus eine groe Haltekraft
aufgebracht werden kann.

Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden

Figuren naher erlautert.

Es zeigen jewelils in stark vereinfachter, schematischer Darstellung:

Fig. 1 eine Seitenansicht einer schematisch dargestellten Bearbeitungsanla-
ge;
Fig. 2 eine perspektivische Ansicht eines Biegewerkzeuges;

Fig. 3 eine Draufsicht auf das Biegewerkzeug;

Fig. 4 eine perspektivische Ansicht einer Greifvorrichtung zum Manipulieren
des Biegewerkzeuges;

Fig. 5 eine perspektivische Ansicht der Greifvorrichtung im Halbschnitt;
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eine Darstellung der der Greifvorrichtung im Halbschnitt;

eine perspektivische Ansicht des Greifersystems von einem ersten
Blickwinkel;

eine perspektivische Ansicht des Greifersystems von einem zweiten

Blickwinkel;

eine perspektivische Ansicht des Greifersystems von einem dritten
Blickwinkel;

eine Vorderansicht des Greifersystems;

eine Schnittdarstellung des Greifersystems entlang der Schnittlinie XI-
Xl aus Fig. 10;

eine perspektivische Ansicht des Greifersystems;

eine Ansicht der Greifvorrichtung mit Biegewerkzeug in einer Schnitt-
darstellung, wobei die Greifvorrichtung in Aufnahmeschritt eins an der
zweiten Greifnut positioniert ist;

eine Ansicht der Greifvorrichtung mit Biegewerkzeug in einer Schnitt-
darstellung, wobei die Greifvorrichtung in Aufnahmeschritt zwei an der

zweiten Greifnut positioniert ist;

eine Ansicht der Greifvorrichtung mit Biegewerkzeug in einer Schnitt-
darstellung, wobei die Greifvorrichtung in Aufnahmeschritt drei an der
zweiten Greifnut positioniert ist;

eine Ansicht der Greifvorrichtung mit Biegewerkzeug in einer Schnitt-
darstellung, wobei die Greifvorrichtung in Aufnahmeschritt eins an der

ersten Greifnut positioniert ist;

eine Ansicht der Greifvorrichtung mit Biegewerkzeug in einer Schnitt-
darstellung, wobei die Greifvorrichtung in Aufnahmeschritt zwei an der
ersten Greifnut positioniert ist;

6/42

N2014/14300-AT-00



Fig. 18  eine Ansicht der Greifvorrichtung mit Biegewerkzeug in einer Schnitt-
darstellung, wobei die Greifvorrichtung in Aufnahmeschritt drei an der

ersten Greifnut positioniert ist.

Einfihrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfih-
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 kénnen. 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.

Fig. 1 zeigt in schematischer Darstellung die Seitenansicht einer Bearbeitungsan-
lage 1. Die Bearbeitungsanlage 1 umfasst eine Abkantpresse 2, welche zum Bie-

gen eines Bleches 3 vorgesehen ist.

Die Abkantpresse 2 umfasst weiters einen ersten verstellbaren Pressbalken 4, in
welchem eine Werkzeugaufnahme 5 zur Aufnahme eines ersten Biegewerkzeuges
6 ausgebildet ist. Weiters umfasst die Abkantpresse 2 einen zweiten feststehen-
den Pressbalken 7 an welchem ebenfalls eine Werkzeugaufnahme 5 zur Aufnah-

me eines Biegewerkzeuges 6 ausgebildet ist.

Das zu biegende Blech 3 wird fur den Biegevorgang zwischen den Biegewerkzeu-
gen 6 des ersten 4 und des zweiten Pressbalken 7 eingelegt. Das im ersten
Pressbalken 4 befestigte Biegewerkzeug 6 respektive der erste verstellbare
Pressbalken 4 wird durch eine Pressenantriebseinheit 8 in vertikaler Richtung
nach oben bzw. nach unten bewegt. Zur Steuerung der Pressenantriebseinheit 8
ist eine Rechnereinheit 9 vorgesehen, welche an eine Eingabe- und/oder Anzei-

geeinheit 10 gekoppelt sein kann.

Weiters kann, wie in Fig. 1 dargestellt, vorgesehen sein, dass die Bearbeitungsan-
lage 1 eine Greifvorrichtung 11 umfasst, welche zur Manipulation des Biegewerk-

zeuges 6 dient.
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Aus Fig. 1 ist weiters ersichtlich, dass das Biegewerkzeug 6 einen Werkzeugkor-
per 12 aufweist, welcher beim Biegevorgang das zu biegende Blech 3 verformt.
Das Biegewerkzeug 6 kann in der Werkzeugaufnahme 5 in horizontaler Verschie-
berichtung 13 entlang des Klemmabschnittes der Werkzeugaufnahme 5 positio-
niert werden. Dazu muss das Biegewerkzeug 6 in horizontaler Verschieberichtung
13 seitlich in die Werkzeugaufnahme 5 des Pressbalkens 4 eingeschoben werden.

Alternativ dazu ist es auch maoglich, dass das Biegewerkzeug 6 in vertikaler Ein-
setzrichtung 14 in die Werkzeugaufnahme 5 eingebracht wird. Fur diese Moglich-
keit das Biegewerkzeug 6 in die Werkzeugaufnahme 5 einzubringen ist es not-

wendig, dass das Biegewerkzeug 6 einen Einsetzmechanismus aufweist.

In der Werkzeugaufnahme 5 kbnnen mehrere Biegewerkzeuge 6, welche gleichar-
tig ausgebildet sind, nebeneinander positioniert werden und aneinander anschlie-
Ren. Somit kann erreicht werden, dass Biegekanten 15 von einzelnen Biegewerk-

zeugen 6 eine entsprechend lange Bearbeitungskante bilden.

Eine weitere Moglichkeit zur Anordnung von Biegewerkzeugen 6 besteht darin,
dass in der Werkzeugaufnahme 5 mehrere unterschiedliche Biegewerkzeuge 6
positioniert werden. Diese unterschiedlichen Biegewerkzeuge 6 werden dann fur
verschiedene Biegevorgange verwendet und kdnnen auch individuell ausge-
tauscht werden. Werden Biegewerkzeuge 6 unterschiedlicher Art fur unterschiedli-
che Arbeitsschritte verwendet, so ist es Ublich, dass diese in einem gewissen Ab-

stand zueinander angeordnet sind.

Um eine moglichst flexible Bearbeitungsanlage 1 zur Verfugung zu stellen, ist es
notwendig, dass die Biegewerkzeuge 6 einfach und schnell in der Werkzeugauf-

nahme 5 gespannt und aus dieser wieder herausgenommen werden kénnen.

Aus der Fig. 1 ist gut ersichtlich, dass die Greifvorrichtung 11 an einem Greifersys-
tem 16 angeordnet ist. Das Greifersystem 16 kann beispielsweise mit dem zweiten
Pressbalken 7 gekoppelt sein. Hierbei ist es denkbar, dass wie in Fig. 1 dargestellt
das Greifersystem 16 an der Aulenseite des Pressbalkens 7 angeordnet ist. Es

kann jedoch aus Platzgrinden bzw. zur Verbesserung der Bedienbarkeit der Bie-

8/42
N2014/14300-AT-00



gemaschine vorgesehen sein, dass das Greifersystem 16 an der Innenseite des

Pressbalkens 7 angeordnet ist.

Fig. 2 zeigt das Biegewerkzeug 6 in einer perspektivischen Ansicht. Hierbei ist gut
erkennbar, dass der Hauptbestandteil des Biegewerkzeuges 6 durch den Werk-

zeugkorper 12 gebildet wird.

Weiters kann vorgesehen sein, dass der Werkzeugkdrper 12 eine erste Greifnut
17 und eine zweite Greifnut 18 aufweist, welche im Werkzeugkorper 12 ausgebil-
det sind. Die Greifnuten 17, 18 kdnnen einander gegenUberliegend am Werkzeug-
korper 12 angeordnet sein, wobei sie sich in einer zur Biegekante 15 parallelen
Langsrichtung erstrecken. Die Greifnuten 17, 18 weisen hierbei eine derartige
Form auf, dass die Greifvorrichtung 11 beim Biegewerkzeugwechsel in diese ein-
greifen kann, und somit das Biegewerkzeug 6 an der Abkantpresse 2 rusten und

bedarfsweise wieder abrlsten kann.

Es ist jedoch nicht zwingend erforderlich, dass die Greifnuten 17, 18 in Form einer
Nut ausgebildet sind, sondern ist auch denkbar, dass diese beispielsweise in Form
von einfachen Bohrungen ausgebildet sind, in welche eine Greifvorrichtung 11

eingreifen kann.

Das Biegewerkzeug 6 kann wahlweise an der ersten Greifnut 17 oder an der zwei-

ten Greifnut 18 von der Greifvorrichtung 11 aufgenommen werden.

Weiters weist das Biegewerkzeug 6 einen Aufnahmeabschnitt 19 auf, welcher in
der Werkzeugaufnahme 5 eingesetzt wird. Dadurch ist das Biegewerkzeug 6 in

der Abkantpresse 2 gehaltert.

Fig. 3 zeigt eine Draufsicht auf das Biegewerkzeug, wobei in Zusammenschau mit
Fig. 2 gut erkennbar ist, dass im Werkzeugkdrper 12 sowohl im Bereich der ersten
Greifnut 17 als auch im Bereich der zweiten Greifnut 18 eine Zentrierausnehmung
20 ausgebildet sein kann. Die Zentrierausnehmung 20 kann die Aufnahme des
Biegewerkzeuges 6 durch die Greifvorrichtung 11 erleichtern. Insbesondere wird
durch die Zentrierausnehmung 20 eine korrekte Positionierung des Biegewerk-
zeuges 6 relativ zur Greifvorrichtung 11 erleichtert.
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In den Figuren 4 bis 6 ist ein Ausfuhrungsbeispiel einer Greifvorrichtung 11 in ver-
schiedenen Ansichten gezeigt, wobei fur gleiche Teile gleiche Bezugszeichen
bzw. Bauteilbezeichnungen wie in den jeweils vorangegangenen Figuren verwen-
det werden. Um unndtige Wiederholungen zu vermeiden, wird auf die detaillierte
Beschreibung in den jeweils vorangegangenen Figuren hingewiesen bzw. Bezug

genommen.

Fig. 4 zeigt eine perspektivische Ansicht der Greifvorrichtung 11, welche zum Ma-
nipulieren des Biegewerkzeuges 6, insbesondere zum Einsetzen des Biegewerk-
zeuges 6 in die Werkzeugaufnahme 5 bzw. zum Herausnehmen des Biegewerk-
zeuges 6 aus der Werkzeugaufnahme 5 ausgebildet ist.

Fig. 5 zeigt ebenfalls eine perspektivische Ansicht der Greifvorrichtung 11, wobei
diese in einem Halbschnitt dargestellt ist, um die Sicht auf innenliegende Teile

freizugeben.
Fig. 6 zeigt einen Halbschnitt der Greifvorrichtung 11.

Der Aufbau der Greifvorrichtung 11 wird anhand einer Zusammenschau aus Fig.

4, Fig. 5 und Fig. 6 erklart bzw. erlautert.

Wie aus Fig. 4 ersichtlich, weist die Greifvorrichtung 11 einen ersten Greifarm 21
und einen zweiten Greifarm 22 auf. Der erste Greifarm 21 ist hierbei an einer ers-
ten Greifarmaufnahme 23 angeordnet und der zweite Greifarm 22 ist an einer
zweiten Greifarmaufnahme 24 angeordnet. Hierbei kann vorgesehen sein, dass
die zweite Greifarmaufnahme 24 einen ersten Aktuator 25 aufweist, wodurch der
zweite Greifarm 22 in einer Klemmrichtung 26 relativ zum ersten Greifarm 21 ver-
schiebbar ist. Mit anderen Worten ausgedruckt kdnnen durch den ersten Aktuator
25 die beiden Greifarme 21, 22 aufeinander zubewegt oder voneinander entfernt

werden.

In einer Alternativvariante kann auch vorgesehen sein, dass der Aktuator 25 auf
beide Greifarme 21, 22 wirkt und dass diese durch den Aktuator 25 symmetrisch

aufeinander zu oder voneinander weg bewegt werden.
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Weiters kann vorgesehen sein, dass die Greifvorrichtung 11 ein Entriegelungsor-
gan 27 aufweist, welches zwischen den beiden Greifarmen 21, 22 aufgenommen
ist. Hierbei kann vorgesehen sein, dass sowohl am ersten Greifarm 21 als auch
am zweiten Greifarm 22 eine Ausnehmung 28 ausgebildet ist, wobei im durch die
Ausnehmung 28 entstehenden Freiraum das Entriegelungsorgan 27 bewegbar ist.
Die Ausnehmung 28 kann sich von einem Greifabschnitt 29 bzw. einem vorderen

Endabschnitt 30 bis zu einem hinteren Greifarmbereich 31 erstrecken.

Insbesondere kann vorgesehen sein, dass durch die Ausnehmung 28 in den
Greifarmen 21, 22 am Greifabschnitt 29 jeweils zwei Greiffinger 32 ausgebildet
sind. Die Greiffinger 32 weisen, wie besonders gut in Fig. 8 ersichtlich, eine
schwalbenschwanzahnliche Form auf, sodass sie in die erste Greifnut 17 oder in
die zweite Greifnut 18 des Biegewerkzeuges 6 eingreifen kdbnnen. Dadurch, dass
der zweite Greifarm 22 relativ zum ersten Greifarm 21 in Klemmrichtung 26 ver-
schiebbar ist, kann hierbei das Biegewerkzeug 6 wahlweise gegriffen oder wieder
losgelassen werden. Weiters kann vorgesehen sein, dass der erste Greifarm 21
bzw. der zweite Greifarm 22 im Wesentlichen symmetrisch bezuglich einer Mittel-
ebene 33 ausgebildet sind, wobei die beiden Greiffinger 32 eines Greifarmes 21,
22 jeweils in gleichem Abstand zur Mittelebene 33 angeordnet sind und die Aus-

nehmung 28 genau mittig an der Mittelebene 33 angeordnet ist.

Ferner kann vorgesehen sein, dass das Entriegelungsorgan 27 mittels einer ver-
drehstarren Langsfuhrung 34 am zweiten Greifarm 22 angeordnet ist, sodass es in
Langsrichtung 35 relativ zum ersten Greifarm 21 bzw. zum zweiten Greifarm 22
verschoben werden kann. Die verdrehstarre Langsfihrung 34 kann mittels zweier
FUhrungsbolzen 36 realisiert werden, welche den zweiten Greifarm 22 quer durch-
ragen und mit einem Langloch 37 im Entriegelungsorgan 27 zusammenwirken.
AuRerdem kann vorgesehen sein, dass die Greifvorrichtung 11 einen zweiten Ak-
tuator 38 umfasst, mittels welchem das Entriegelungsorgan 27 in Bewegungsrich-

tung 35 relativ zum zweiten Greifarm 22 bewegt werden kann.

Sowohl der erste Aktuator 25 als auch der zweite Aktuator 38 kbnnen beispiels-

weise in Form eines Pneumatik- oder Hydraulikzylinder realisiert werden. Alterna-
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tiv dazu ist es beispielsweise auch denkbar, dass ein elektrischer Stellzylinder o-

der ein Linearmotor als Aktuator verwendet wird.

Das Entriegelungsorgan 27 ist dazu ausgebildet, um ein Betatigungselement des
Biegewerkzeuges 6 betatigen zu kbnnen und somit erreichen zu kdnnen, dass das
Biegewerkzeug 6 in vertikaler Einsetzrichtung 14 die Werkzeugaufnahme 5 einge-

setzt und aus dieser wieder herausgenommen werden kann.

Weiters kann, wie besonders gut in Fig. 6 ersichtlich, vorgesehen sein, dass am
zweiten Greifarm 22, insbesondere im Greifabschnitt 29, ein Zentriervorsprung 40
angeordnet ist, welcher in die Zentrierausnehmung 20 des Biegewerkzeuges 6
eingreifen kann. Hierdurch kann das Biegewerkzeug 6 relativ zur Greifvorrichtung
11 positioniert werden. Vorzugsweise ist der Zentriervorsprung 40 so ausgebildet,
dass er beidseitig eine Abschragung 41 aufweist, welche mit der Ausweitung in
der Zentrierausnehmung 20 korrespondiert. Weiters kann vorgesehen sein, dass
der Zentriervorsprung 40 in Form eines Flacheisens mit entsprechenden Abschra-
gungen ausgebildet ist und mittels einem Befestigungsmittel 42 am zweiten Greif-

arm befestigt ist.

Weiters ist es moglich, dass die Greifvorrichtung 11 ein VerschleiRschutzelement
43 umfasst, welches im vorderen Endbereich 30 des ersten Greifarmes 21 ange-
ordnet ist. Das VerschleiRschutzelement 43 weist eine Oberflache 44 auf. Weiters
kann vorgesehen sein, dass das VerschleiRschutzelement 43 mittels Befesti-
gungsmittel 45 am ersten Greifarm 21 befestigt ist. Das VerschleiRschutzelement
43 kann aus einem Kunststoff, insbesondere Gummimaterial, gebildet sein und

somit als Dampfer wirken.

In den Fig. 7 bis 9 ist ein Schlittensystem 46 des Greifersystems 16 jeweils in ei-
ner perspektivischen Ansicht aus unterschiedlichen Blickwinkeln gezeigt, wobei
wiederum fUr gleiche Teile gleiche Bezugszeichen bzw. Bauteilbezeichnungen wie
in den jeweils vorangegangenen Figuren verwendet werden. Um unnotige Wie-
derholungen zu vermeiden, wird auf die detaillierte Beschreibung in den jeweils

vorangegangenen Figuren hingewiesen bzw. Bezug genommen.
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Das Schlittensystem 46 dient zur Manipulation der Greifvorrichtung 11. Die fol-
gende Beschreibung des Aufbaus des Schlittensystems 46 bzw. der Greifvorrich-

tung 11 wird anhand einer Zusammenschau der Fig. 7 bis 9 beschrieben.

Das Schlittensystem 46 umfasst eine horizontale Linearfuhrung 47 an welcher das
Greifersystem 16 angeordnet ist. Die horizontale LinearfUhrung 47 kann eine oder
vorzugsweise zwei Flihrungsschienen 48 aufweisen, an welcher ein Fihrungs-
schlitten 49 horizontal verschiebbar gelagert ist. Im hier dargestellten Ausfuh-
rungsbeispiel umfasst die horizontale Linearfihrung 47 zwei Flhrungsschienen
48, wobei im Fuhrungsschlitten 49 zwei damit korrespondierende Schienenauf-
nahmen 50 ausgebildet sind. Durch die Ausbildung von zwei zueinander beab-
standeten Fuhrungsschienen 48 bzw. Schienenaufnanmen 50 kann erreicht wer-
den, dass vom Fuhrungsschlitten 49 ein erhdhtes Biegemoment Ubertragen wer-
den kann und somit die Stabilitat des Schlittensystems 46 erhoht werden kann.
Die Schienenaufnahme 50 ist formschllssig in der FUhrungsschiene 48 gefuhrt.
Hierbei ist es moglich, dass die Schienenaufnahme 50 kugelgelagert in der Fuh-
rungsschien 48 gefuhrt ist. In einer weiteren alternativen Ausflhrungsvariante ist
denkbar, dass zwischen Schienenaufnahme 50 und Flhrungsschiene 48 eine
Gleitflhrung ausgebildet ist.

Durch die horizontale Linearfihrung 47 kann die Greifvorrichtung 11 in Langsrich-
tung 35 der Greifarme 21, 22 verschoben werden. Somit kann die Greifvorrichtung
11 zum in der Werkzeugaufnahme 5 eingesetzten Biegewerkzeug 6 hin oder von

diesem wegbewegt werden. Insbesondere kann hierbei vorgesehen sein, dass die
Greifvorrichtung 11 direkt am Flhrungsschlitten 49 angeordnet ist und mittels Be-

festigungsmittel, wie etwa Schrauben, mit diesem verbunden ist.

Weiters kann ein Aktor 51 vorgesehen sein, welcher den Fuhrungsschlitten 49 in
Langsrichtung 35 der Greifarme 21, 22 bewegt. Der Aktor 51 kann beispielsweise
als elektromotorischer Antrieb, als elektromotorischer Spindeltrieb, als Hydrau-
likzylinder und dergleichen ausgebildet sein. Im aktuell gezeigten Ausfihrungsbei-
spiel ist der Aktor 51 in Form eines Pneumatikzylinders 52 ausgebildet. Mittels
dem Pneumatikzylinder 52 kann die Greifvorrichtung 11 in eine ausgeschobene

Einsetzstellung 53 und in eine zurlickgezogene Ruhestellung 54 bewegt werden.
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Der Pneumatikzylinder 52 ist insbesondere dazu ausgebildet um die Greifvorrich-
tung 11 moglichst schnell zwischen diesen beiden Stellungen bewegen zu kon-

nen.

Die ausgeschobene Einsetzstellung 53 ist jene Stellung, in welcher das Biege-
werkzeug in vertikaler Einsetzrichtung 14 in die Werkzeugaufnahme 5 eingesetzt

werden kann.

Wenn sich die Greifvorrichtung 11 in der zurlickgezogenen Ruhestellung 54 befin-
det, kann das Biegewerkzeug 6 in horizontaler Verschieberichtung 13 an den an-
deren in der Werkzeugaufnahme 5 aufgenommenen Biegewerkzeugen 6 vorbei-

bewegt werden.

Das Schlittensystem 46 kann daruber hinaus eine vertikale Linearfihrung 55 um-
fassen, mittels welcher die Greifvorrichtung 11 respektive die horizontale Linear-
fuhrung 47 in vertikaler Einsetzrichtung 14 verstellbar ist. Analog zur bereits be-

schriebenen horizontalen Linearfihrung 47 kann vorgesehen sein, dass die verti-
kale Linearfuhrung 55 eine oder mehrere Fuhrungsschienen 56 aufweist, an wel-
cher ein Flhrungsschlitten 57 geflihrt ist. Analog zur bereits beschriebenen Aus-
fuhrungsvariante kann der FUhrungsschlitten 57 eine oder mehrere Schienenauf-

nahmen 58 aufweisen, welche mit den Flihrungsschienen 56 zusammenwirken.

Insbesondere kann vorgesehen sein, dass die FUhrungsschienen 48 der horizon-
talen LinearfUhrung 47 am Fulhrungsschlitten 57 der vertikalen Linearfihrung 55

angeordnet sind und dadurch vertikal verschiebbar sind.

In der hier dargestellten AusfUhrungsvariante kann weiters vorgesehen sein, dass
eine Aktoraufnahme 59 ausgebildet ist, welche zur Aufnahme des Aktors 51, ins-
besondere des Pneumatikzylinders 52, dient. Insbesondere kann vorgesehen
sein, dass ein Zylinderrohr 60 des Pneumatikzylinders 52 an der Aktoraufnahme
59 befestigt ist. Die Kolbenstange 61 des Pneumatikzylinders 52 kann mittels ei-
ner Befestigungsaufnahme 62 mit dem FUhrungsschlitten 49 der horizontalen Li-

nearflhrung 47 gekoppelt sein.
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Ferner kann vorgesehen sein, dass ein weiterer Aktor 63 ausgebildet ist, welcher
mit dem FUhrungsschlitten 57 der vertikalen Linearfihrung 55 und mit der Akto-
raufnahme 59 gekoppelt ist. Dadurch kann erreicht werden, dass die Aktorauf-
nahme 59 in Langsrichtung 35 der Greiffinger 21, 22 verschoben werden kann.
Somit kann der komplette Aktor 51 in Langsrichtung 35 verschoben werden,
wodurch die Einsatzstellung 53 zwischen einer Minimalstellung 65 und einer Ma-

ximalstellung 66 variiert werden kann.

Weiters kann vorgesehen sein, dass die Aktoraufnahme 59 in Form eines Positio-
nierschlittens ausgebildet ist, wobei am Positionierschlitten 64 analog zu den be-
reits beschriebenen Schlittensystemen eine Schlittenaufnahme 67 ausgebildet
sein kann, welche in einer Fuhrungsschiene 68 geflhrt ist. Der weitere Aktor 63 ist
vorzugsweise als Stellzylinder, beispielsweise in Form eines elektrischen Spindel-
triebes, ausgebildet. Vorzugsweise ist der weitere Aktor 63 derart ausgebildet,
dass der Positionierschlitten 64 respektive die Aktoraufnahme 59 stufenlos zwi-
schen der Minimalstellung 65 und der Maxiamalstellung 66 verstellt werden kann.

Weiters kann ein Sperrmechanismus 69 vorgesehen sein, mittels welchem die
Position des Positionierschlittens 64 respektive der Aktoraufnanme 59 fixiert wer-
den kann. Durch den Sperrmechanismus 69 kann somit erreicht werden, dass ei-
ne eventuell auftretende in Langsrichtung 35 orientierte Kraft nicht vom weiteren
Aktor 63 aufgenommen werden muss. Eine derartige Kraft kann beispielsweise
durch die Massentragheit der Greifvorrichtung 11 und des Fuhrungsschlittens 49
der horizontalen Linearfuhrung 47, insbesondere bei hohen Fahrgeschwindigkei-

ten, auftreten.

Das Verstellsystem mittels dem weiteren Aktor 63 bringt insbesondere den Vortell
mit sich, dass die Einsetzstellung 53 der Greifvorrichtung 11 an die Geometrie des
jeweils einzusetzenden Biegewerkzeuges 4 bzw. an die Geometrie der Werk-

zeugaufnahme 5 angepasst werden kann.

Fig. 10 zeigt das Greifersystem 16 in einer Ansicht von vorne. Wie aus Fig. 10 er-
sichtlich, kann vorgesehen sein, dass das Greifersystem 16, insbesondere das

Schlittensystem 46 des Greifersystems 16, eine weitere horizontale Linearfihrung

15742
N2014/14300-AT-00



15

70 aufweist, mittels welcher die vertikale Linearfihrung 55 in horizontaler Ver-
schieberichtung 13 verschoben werden kann. Insbesondere kann vorgesehen
sein, dass die horizontale Linearfihrung 47 die vertikale Linearfihrung 55 und die
weitere horizontale Linearfuhrung 70 jeweils im rechten Winkel zueinander ange-
ordnet sind und somit die drei Hauptachsen eines kartesischen Koordinatensys-
tems reprasentieren. Weiters ist aus Fig. 10 ersichtlich, dass vorgesehen sein
kann, dass am Greifersystem 16 zwei der Greifvorrichtungen 11 angeordnet sind,
wobei eine erste der Greifvorrichtungen 11 zum Manipulieren des oberen Biege-
werkzeuges und eine zweite der Greifvorrichtungen 11 zum Manipulieren des un-

teren Biegewerkzeuges eingesetzt wird.

Fig. 11 zeigt eine Schnittdarstellung des Greifersystems 16 entsprechend der
Schnittlinie XI — XI aus Fig. 10. Wie aus einer Zusammenschau der Fig. 10 und 11
ersichtlich, kann vorgesehen sein, dass der Sperrmechanismus 69 einen Sperr-
zapfen 71 umfasst, welcher an einer Stirnflache 72 eine gezahnte Oberflache 73
aufweist, die mit einer Zahnleiste 74 zusammenwirken kann. Dadurch kann im
ausgefahrenen Zustand des Sperrzapfens 71 eine formschlussige Verbindung
zwischen Sperrzapfen 71 und Zahnleiste 74 geschaffen werden, wodurch der Po-
sitionierschlitten 64 gesperrt bzw. gesichert werden kann.

Die gezahnte Oberflache 73 kann eine beliebige Verzahnung aufweisen. Insbe-
sondere erscheint es vorteilhaft, wenn die gezahnte Oberflache 73 eine Mikrover-
zahnung aufweist, wodurch theoretisch jede beliebige Position des Positionier-
schlittens 64 gesichert werden kann.

Im dargestellten Ausfuhrungsbeispiel wird der Sperrzapfen 71 mittels einem
Sperrzylinder 75 zwischen Freigabestellung und Sperrstellung verschoben.

Fig. 12 zeigt ein weiteres Ausfuhrungsbeispiel des Greifersystemes 16. Im Ausflh-
rungsbeispiel nach Fig. 12 ist der Aktor 51, welcher zum Verschieben des Flh-
rungsschlittens 49 mit der daran angeordneten Greifvorrichtung 11 dient, in Form
eines Elektromotors ausgebildet. Ein derartiger Elektromotor kann beispielsweise
ein Schrittmotor oder etwa ein Servomotor sein. Dabei ist ein Zahnrad 76 ausge-

bildet, welches vom Elektromotor respektive Aktor 51 angetrieben wird.
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Das Zahnrad 76 greift in eine Zahnleiste 77 ein, wodurch eine Verstellung des
Fahrungsschlittens 49 erreicht werden kann. Insbesondere kann vorgesehen sein,

dass der Aktor 51 direkt am Fuhrungsschlitten 49 angeordnet ist.

In den Figuren 13 bis 18 ist ein Zusammenwirken des erfindungsgemafen Biege-
werkzeuges 6 und der Greifvorrichtung 11 in verschiedenen Ansichten gezeigt,
wobei fur gleiche Teile gleiche Bezugszeichen bzw. Bauteilbezeichnungen wie in
den jeweils vorangegangenen Figuren verwendet werden. Um unndtige Wiederho-
lungen zu vermeiden, wird auf die detaillierte Beschreibung in den jeweils voran-

gegangenen Figuren hingewiesen bzw. Bezug genommen.

Der Zentriervorsprung 40 ist derart ausgebildet, dass er mit der Zentrierausneh-
mung 20 zusammenwirkt und dadurch das Biegewerkzeug 6 in horizontaler Ver-

schieberichtung 13 zur Greifvorrichtung 11 positioniert werden kann.

In den Fig. 13 bis 15 ist in einer Seitenansicht der Verfahrensablauf zum Aufneh-
men des Biegewerkzeuges 6 durch die Greifvorrichtung 11 schrittweise dargestellt

bzw. wird in weiterer Folge schrittweise erlautert.

In einem ersten Verfahrensschritt wird die Greifvorrichtung 11 so zum Biegewerk-
zeug 6 bewegt, dass die Greiffinger 32 des ersten bzw. des zweiten Greifarmes
21, 22 innerhalb der zweiten Greifnut 18 positioniert sind. Die Greifvorrichtung 11
wird hierbei mittels dem Schlittensystem 46 in einem anschlieRenden Verfahrens-
schritt nach unten verschoben, sodass die Greiffinger 32 des ersten Greifarmes 21

mit der zweiten Greifnut 18 in Eingriff stehen und einander berthren.

Anschliefiend wird in einem weiteren Verfahrensschritt, wie er in Fig. 14 darge-
stellt ist, der zweite Greifarm 22 mittels dem ersten Aktuator 25 in Klemmrichtung
26 nach oben bewegt und dadurch relativ zum ersten Greifarm 21 verschoben,
sodass sowohl die Greiffinger 32 des ersten Greifarmes 21 als auch die Greiffin-
ger 32 des zweiten Greifarmes 22 mit der zweiten Greifnut 18 in Eingriff stehen.
Hierbei wird gleichzeitig das am zweiten Greifarm 22 befestigte Entriegelungsor-

gan 27 mit nach oben verschoben.
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In einer Alternativvariante kann auch vorgesehen sein, dass die beiden Greifarme
21, 22 mittig der Greifnut 18 positioniert werden und mittels dem ersten Aktuator
25 symmetrisch auseinander bewegt werden.

In einem weiteren Verfahrensschritt nach Fig. 15 kann nun das Entriegelungsor-
gan 27 durch den zweiten Aktuator 38 in eine vom Biegewerkzeug 6 abgewandte
Richtung weggezogen werden, wodurch ein im Biegewerkzeug 6 angeordnetes
Betatigungselement 78 und damit gekoppelt ein Riegelelement 79, welches zum
Sichern des Biegewerkzeuges 6 relativ zur Werkzeugaufnahme 5 dient, aus seiner

Verriegelungsstellung in seine Entriegelungsstellung verschoben wird.

Nun kann das Biegewerkzeug 6 entgegen der vertikalen Einsetzrichtung 14 frei

aus der Werkzeugaufnahme 5 herausbewegt bzw. in dieser eingesetzt werden.

Anschlief3end kann das Biegewerkzeug 6 mittels der horizontalen Linearfuhrung
47 in Langsrichtung 35 der Greifarme 21, 22 aus der Einsetzstellung 53 in die Ru-
hestellung 54 verschoben werden, sodass es anschlielend mittels der weiteren
horizontalen Linearfuhrung 70 in horizontaler Verschieberichtung 13 an den weite-

ren Biegewerkzeugen 6 vorbei zum Werkzeugspeicher beférdert werden kann.

Zum Ablegen des Biegewerkzeuges 6 kann nun in umgekehrter Reihenfolge das
Betatigungselement 78 wieder zurlck in seine Grundstellung gebracht werden und
die Greifvorrichtung 11 aus dem Eingriff mit dem Biegewerkzeug 6 gebracht wer-
den.

In den Fig. 16 bis 18 ist ein weiterer Verfahrensablauf zum Klemmen bzw. Entrie-
geln eines Biegewerkzeuges 6 gezeigt, wobei hier die Greifvorrichtung 11 in die
erste Greifnut 17 des Biegewerkzeuges 6 eingreift. Mit anderen Worten ausge-
drtckt wird hier beschrieben, wie das Biegewerkzeug 6 von der gegenuberliegen-
den Seite gegriffen werden kann.

In einem ersten Verfahrensschritt wird die Greifvorrichtung 11 so zum Biegewerk-
zeug 6 bewegt, dass die Greiffinger 32 des ersten bzw. des zweiten Greifarmes
21, 22 innerhalb der ersten Greifnut 17 positioniert sind. Die Greifvorrichtung 11
wird hierbei mittels dem Schlittensystem 46 in einem anschlieRenden Verfahrens-
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schritt nach unten verschoben, sodass die Greiffinger 32 des ersten Greifarmes 21

mit der ersten Greifnut 17 in Eingriff stehen und einander berthren.

Anschliefdend wird in einem weiteren Verfahrensschritt, wie er in Fig. 17 darge-
stellt ist, der zweite Greifarm 22 mittels dem ersten Aktuator 25 in Klemmrichtung
26 nach oben bewegt und dadurch relativ zum ersten Greifarm 21 verschoben,
sodass sowohl die Greiffinger 32 des ersten Greifarmes 21 als auch die Greiffin-
ger 32 des zweiten Greifarmes 22 mit der ersten Greifnut 17 in Eingriff stehen.
Hierbei wird gleichzeitig das am zweiten Greifarm 22 befestigte Entriegelungsor-

gan 27 mit nach oben verschoben.

In einem weiteren Verfahrensschritt nach Fig. 18 kann nun das Entriegelungsor-
gan 27 durch den zweiten Aktuator 38 in eine zum Biegewerkzeug 6 zugewandte
Richtung gedruckt werden, wodurch das Betatigungselement 78 und damit gekop-
pelt das Riegelelement 79 aus seiner Verriegelungsstellung in seine Entriege-

lungsstellung verschoben wird.

Nun kann das Biegewerkzeug 6 frei aus der Werkzeugaufnahme 5 herausbewegt

bzw. in dieser eingesetzt werden.

Analog zum bereits beschriebenen Verfahrensablauf kann das Biegewerkzeug 6

in den Werkezugspeicher verbracht werden.

Zum Ablegen des Biegewerkzeuges 6 kann nun in umgekehrter Reihenfolge das
Betatigungselement 78 wieder zurlck in seine Grundstellung gebracht werden und
die Greifvorrichtung 11 aus dem Eingriff mit dem Biegewerkzeug 6 gebracht wer-

den.

Die Ausfuhrungsbeispiele zeigen mogliche Ausfihrungsvarianten des Greifersys-
tems 16, wobei an dieser Stelle bemerkt sei, dass die Erfindung nicht auf die spe-
ziell dargestellten Ausflhrungsvarianten 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 Kénnen des auf diesem
technischen Gebiet tatigen Fachmannes liegt.
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Weiters kdnnen auch Einzelmerkmale oder Merkmalskombinationen aus den ge-
zeigten und beschriebenen unterschiedlichen Ausfuhrungsbeispielen fur sich ei-

genstandige, erfinderische oder erfindungsgemafie Losungen darstellen.

Die den eigenstéandigen erfinderischen Losungen zugrundeliegende Aufgabe kann

der Beschreibung enthommen 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 grofier 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.

Vor allem kénnen die einzelnen in den Figuren 1-18 gezeigten Ausflihrungen den
Gegenstand von eigenstandigen, erfindungsgemafen Losungen bilden. Die dies-
bezuglichen, erfindungsgemafen Aufgaben und Losungen sind den Detailbe-

schreibungen dieser Figuren zu entnehmen.

Der Ordnung halber sei abschlieRend darauf hingewiesen, dass zum besseren
Verstandnis des Aufbaus des Greifersystems 16 dieses bzw. dessen Bestandteile
teilweise unmafstablich und/oder vergroRert und/oder verkleinert dargestellt wur-

den.
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Patentanspriche

1. Greifersystem (16) fur eine Abkantpresse (2) mit einer Greifvorrichtung
(11) zum Manipulieren eines Biegewerkzeuges (6), die Greifvorrichtung (11) um-
fassend einen ersten Greifarm (21) und einen in Klemmrichtung (26) relativ zum
ersten Greifarm (21) verschiebbaren zweiten Greifarm (22), welche Greifarme (21)
zum Eingreifen in eine Greifnut (17, 18) eines Biegewerkzeuges (6) und zum
Klemmen des Biegewerkzeuges (6) ausgebildet sind, dadurch gekennzeichnet,
dass die Greifvorrichtung (11) an einem Schlittensystem (46) angeordnet ist, wel-
ches Schlittensystem (46) eine horizontale Linearflhrung (47) umfasst, mittels
welcher die Greifvorrichtung (11) in Langsrichtung (35) der Greifarme (21, 22) zur
Greifnut (17, 18) hin oder von der Greifnut (17, 18) weg verschiebbar ist und dass
das Schlittensystem (46) eine vertikale Linearfuhrung (55) umfasst an welcher die
horizontale Linearfiihrung (47) mit der daran angeordneten Greifvorrichtung (11)

vertikal verschiebbar angeordnet ist.

2. Greifersystem nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass an der
vertikalen Linearfuhrung (55) zwei der horizontalen LinearflUhrungen (47) ange-

ordnet sind, an welchen jeweils eine Greifvorrichtung (11) ausgebildet ist.

3. Greifersystem nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass
die vertikale Linearflhrung (55) an einer weiteren horizontalen Linearfuhrung (70)
angeordnet ist, mittels welcher die Greifvorrichtung (11) in horizontaler Verschie-

berichtung (13) einer Werkzeugaufnahme (5) der Abkantpresse (2) verschiebbar

ist.

4. Greifersystem nach einem der vorhergehenden Anspriche, dadurch
gekennzeichnet, dass die horizontale Linearfuhrung (47) einen auf einer Fluh-
rungsschiene (48) gefuhrten Fuhrungsschlitten (49) umfasst, auf welchem die
Greifvorrichtung (11) aufgenommen ist, wobei der Fihrungsschlitten (49) mittels

einem Aktor (51), vorzugsweise einem Pneumatikzylinder (52), zwischen einer
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ausgeschobenen Einsetzstellung (53) und einer zuriickgezogenen Ruhestellung
(54) positionierbar ist.

5. Greifersystem nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass ein Zy-
linderrohr (60) des Pneumatikzylinders (52) mit der FUhrungsschiene (48) gekop-
pelt ist und dass eine Kolbenstange (61) des Pneumatikzylinders (52) mit dem

Fahrungsschlitten (49) gekoppelt ist.

6. Greifersystem nach Anspruch 4 oder 5, dadurch gekennzeichnet, dass
zwischen der Fuhrungsschiene (48) und dem Pneumatikzylinder (52) ein weiterer
Aktor (63) angeordnet ist mittels welchem der Pneumatikzylinder (52) verschieb-
bar ist und somit die ausgeschobene Einsetzstellung (53) des Pneumatikzylinders
(52) variierbar ist.

7. Greifersystem nach Anspruch 5 oder 6, dadurch gekennzeichnet, dass
das Zylinderrohr (60) des Pneumatikzylinders (52) an einem Positionierschlitten
(64) angeordnet ist, welcher mittels dem weiteren Aktor (63) horizontal relativ zur

vertikalen Linearfihrung (55) verschiebbar ist.

8. Greifersystem nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass
der weitere Aktor (63) als Stellmotor ausgebildet ist, welcher stufenlos zwischen

einer Minimalstellung (65) und einer Maximalstellung (66) verschiebbar ist.

9. Greifersystem nach einem der Anspriche 6 bis 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein Sperrmechanismus (69) ausgebildet ist, mittels welchem die
Position des Zylinderrohres (60) des Pneumatikzylinders (52), welche mittels dem

weiteren Aktor (63) einstellbar ist, fixierbar ist.

10. Greifersystem nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass der
Sperrmechanismus (69) einen Sperrzapfen (71) umfasst, welcher mittels einem
Sperrzylinder (75) verschiebbar ist, wobei der Sperrzapfen (71) an dessen Stirn-
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flache (72) eine gezahnte Oberflache (73) aufweist und mit einer Zahnleiste (74)
zusammenwirkt, wobei im ausgefahrenen Zustand des Sperrzylinders (75) die ge-
zahnte Oberflache (73) in die Zahnleiste (74) eingreift.

11. Biegepresse, insbesondere Abkantpresse (2), mit Pressbalken (4, 7)
sowie an den Pressbalken (4, 7) angeordneten bzw. ausgebildeten Werkzeugauf-
nahmen (5) mit darin aufgenommenen Biegewerkzeugen (6), wobei die Biege-
werkzeuge (6) eine Greifnut (17, 18) aufweisen und mittels einem Greifersystem
(16) manipulierbar sind, dadurch gekennzeichnet, dass das Greifersystem (16)

nach einem der vorhergehenden Anspruche ausgebildet ist.
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