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CZ 13948 U1

Dérovaci lis s universalni rotani hlavou

Oblast techniky

Technické feSeni se tyka dérovaciho lisu s universalni rotatni hlavou, skladajiciho se z ramu s
pohonem, horni skiing, sestivajici ze smykadla s raznikem, basketu, uchyceni k ramu stroje a
pohonu, spodni skiing, sestavajici z liZzka s matrici, spodku, navad€ciho stolku a pohonu, zasob-
niku nastroji, zakladaciho pfipravku, a z fidici jednotky.

Dosavadni stav techniky

V soudasné dobé& je znimo mnoho riznych konstrukci dérovacich lisi, které slouzi k strojnimu
vystfihovéani vysttizkli z riznych materidld. Vechny dérovaci stroje pouZivaji nastroj slozeny z
razniku a matrice.

Mezi nejstar$i zndma konstruk&ni feSeni patii d€rovaci lis, ktery ma rdam, vedeni d€rovaného
materialu, vedeni beranidla a v ném uloZené upinani razniku a matrice, s tim, Ze pod beranidlem
postupuje pas dérovaného materidlu, ktery je dérovan nebo vysekavan ndstrojem, ktery je ve
tvaru, ktery pfesné kopiruje tvar vystfizku. Takovyto dérovaci lis mize byt uspotadan v lince, ve
které je uspotradano n&kolik dérovacich hlav za sebou tak, Ze je moZné vysekévat n€kolik tvar v
jednom priichodu materialu dérovaci linkou. Nevyhodou takového uspofadéni jsou jeho velké
vngj$i rozméry. Velkou nevyhodou je pak, vzhledem k tomu, Ze kazdy néstroj je specificky a
neni mozné ho rychle a jednoduse vyménit, jeho mald vyrobni pruZnost. Takovyto d€rovaci lis
nebo dé&rovaci linku je proto mozné pouZit na vyrobu velkého mnoZstvi tvarové jednoduchych
vysttizka.

Vyrobné pruzngj§i uspofadani nabizi dérovaci lis popsany v US 4,412,469, kde je popsin déro-
vaci lis, ktery ma v horni a spodni &asti karuselovym zptisobem uspofddanu sadu nastrojii s riz- -
nymi tvary razniku a matrice. Tyto nastroje jsou podle potfeby nati€eny do pracovni polohy.
Zaroveti mohou byt v pracovni poloze natideny tak, Ze mohou vysekavat otvory s riznym
natodenim razniku a matrice. Nata&eni je provadéno krokovymi motory. Nevyhodou takovéhoto
usporadani je pomérné sloZité konstruk&ni uspofddani karuselu a pohonu jednotlivych néstroja.
Vzhledem k tomu, Ze natadeni je provadéno pomérné slozitymi pfevodovymi mechanismy, do-
chazi v t&chto prevodech k naditani geometrickych nepfesnosti, coz vede k nepiesnosti v Ghlo-
vém natodeni razniku a matrice. Tim dochazi k rychlému opotfebeni razniku a matrice, a k ne-
presnostem na vystfihovanych vyrobcich. Pomérmé velké mnoZstvi pfevodd sebou pfindsi i nut-
nost piekondvat velké setrvadné hmoty v pfevodech. Nepiesnosti z toho vznikajici jsou obtizné
korigovatelné fidicim systémem stroje, coz mé za nasledek dalsi zvySeni nepfesnosti soubéhu
nastroju.

V US 4,869,141 je popsano feSeni, které zajistuje pom&mé pfesné vystfihovéani jednotlivych
vystiizki s tim, Ze je moZné operativn® ménit dérovaci néstroj. Dérovaci lis, podle tohoto pa-
tentu, se sklada z ramu stroje, ktery poskytuje zdkladnu pro pracovni plochu a je v ném zéroveii
nad pracovni plochou zamontovéna hlava beranu s upnutym raznikem a pod pracovni plochou
matrice. Pracovni plocha se pohybuje v soufadném systému X-Y. Raznik se pohybuje proti ma-
trici podle svislé osy, ktera je kolma k zakladng tak, Ze protina pracovni plochu a tak dochazi k
vystiihovéani jednotlivych vystiizki. '

Raznik je bezpedn& upnuty v upinacim systému na spodni &asti beranu. Matrice je uloZena v
drzaku matrice. Spodni &4st beranu a drzék matrice jsou uloZeny tak, Ze se mohou otaet okolo
své osy, a pfidemz zaroveti, pfes sviij rotatni pohyb, bezpetné zapadaji do sebe.

V rému stroje je namontovano ovladéani rotadniho pohybu razniku a matrice. Ovladani se sklada
z pohonu s prevody, z paru ovladacich ty&i s ozubenymi konci, z nichZ jedna ovlada beran s raz-
nikem a druh4 drzik matrice. Na jednom konci ovladacich ty¢i je pfipojen pohon. Na druhy ko-
nec je pres ozubeny prevod pfipojen beran s raznikem nebo drzik matrice. Rotaci beranu a drzak
matrice ovlada jeden pohon. Pohon je, spolu s pohybem pracovni plochy, fizen fidicim systémem
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tak, Ze dochdzi k pomé&mé produktivni vyrobé tvarové slozitych vystiizkd jednim raznikem a
jednou matrici. Pohyb raznfku i pohyb matrice jsou mechanicky propojeny tak, Ze po nastaveni
lis dokéZe velice piesné vystiihovat jednotlivé vystfizky.

Dérovaci lis je doplnén o vyménny systém, ktery umoZiiuje vyménu nastroje. Vyménny systém
miZe byt ovladany run& nebo miiZe byt umistény na ramenu manipulatoru a miZe probihat
automaticky.

Raznik v beranu a matrice v drzdku jsou upnuty pomoci hydraulického upinaciho systému.

Dérovaci lis podle tohoto patentu umoZiiuje produktivni vyrobu vystiizki s tim, Ze zéroveii do-
chézi diky presnému nastaveni a mechanickému spfaZeni rotaéniho pohybu razniku a matrice, k
pomérné malému opotiebeni nastroju.

Nevyhodu toho dérovaciho lisu je jeho pomérné rozmérna konstrukce. Zaroveii je nevyhodné
velké mnoZstvi presnych mechanickych dild, které vyraznym zpiisobem zvy$uji cenu tohoto
zafizeni. Vzhledem k velkému mnoZstvi mechanickych &asti fidicich rotaci je nutno pomérné
znaéné dimenzovat pohon rotace, tak aby prekonal setrvaéné hmoty v pfevodovém mechanismu.
Pfestoze u dérovaciho lisu této konstrukce nedochézi k nepfesnostem ve vzajemném natofeni
nastroji, pomé&mé velké setrvaéné hmoty nuti k pouziti znaéné& dimenzované pohonné jednotky.

Dérovaci lisy s rotaénimi hlavami jsou obvykle vybaveny zafizenim pro automatickou vyménu
nastroji. Vymeéna néstroje v soucasné dobé probihé tak, Ze zafizeni pfi jakékoliv zmé&né razniku
a matrice vyméfiuje ob& &asti néstroje zaroveti. V zdsobniku pak jsou pro vyménu pfipraveny
vZdy péry nastrojii. Pokud se mé&ni pouze sila dérovaného matridlu, tak je nutné vyménit cely
nastrojovy set. To je nevyhodné a zbytené drahé fefeni. Takovéto vyménné zafizeni v&etné
zasobniku néstrojii je napiiklad popsané v US 4,719,691. Pomérng velkou nevyhodou tohoto
feSeni je pomé&rné& rozmérny, konstrukéné a vyrobné sloZity zasobnik. To je nevyhodné zejména v
pfipad¢ kdy je potieba vymény vét§iho mnoZstvi nastrojovych set.

Upinani nastrojii je v sou¢asné dob& vétsinou feSeno rtiznymi hydraulickymi upinacimi systémy.
To pomémé komplikuje konstrukci celého lisu. Do upinaciho systému musi pfivedeno tlakové
olejové médium. To zvy3uje ekologicka rizika celého zafizeni.

Cilem technického fedeni je vyfeSeni a zjednodudeni konstrukce dérovaciho lisu, zejména pak
pohonu universalni rota¢ni hlavy, zjednoduseni systému upinéni néstroji, a s tim uzce souviseji-
ciho systému vymény nastrojii v€etn& zdsobniku nastroji.

Podstata technického feSeni

Uvedené nedostatky do znaéné miry odstratiuje dérovaci lis s universalni rota¥ni hlavou, sklada-
jici se z rdmu s pohonem, horni sk¥ing, sestivajici ze smykadla s raznikem, basketu, uchyceni k
ramu stroje a pohonu, spodni skfing, sestivajici z liZka s matrici, spodku, navddéciho stolku a
pohonu, zasobniku néstroji a zakladaciho p¥ipravku, a z Fidici jednotky, jehoZ podstata spodiva v
tom, Ze pohon horni skiin€ se sestava z motoru s pfevodovkou a femenového pfevodu, ktery se
sklada z ozubeného kola uloZeného na smykadle, ozubeného kola uloZeného na motoru a ozube-
ného femenu, a pohon dolni skiin¢ se sestdva z motoru s pfevodovkou a femenového prevodu,
ktery se sklada z ozubeného kola uloZeného na lizku, ozubeného kola motoru a ozubeného fe-
menu, pfiCemZ rotani pohyb smykadla s raznikem uloZeného v horni sk¥ini je provadén poho-
nem nezavislym na pohonu rotaéniho pohybu kiZka s matrici uloZeného v dolni sk¥ini, a rotadni
pohyby smykadla s raznikem i liZka s matrici jsou fizeny ¥idici jednotkou. S vyhodou lze pro
pohon horni a dolni ski'iné pouZit motory s planetovou pfevodovkou.

Raznik je uloZeny ve smykadlu tak, Ze je opfen o pilkruhovou draZku vytvofenou v télese smy-
kadla a o kaminek, pfi¢emz je zaroveii proti smykadlu a kaminku p¥itlaovan zardzkami, s vyho-
dou pak dvojici zarazek. Kaminek zapada do kr¢ku razniku tak, Ze axidlng drZi raznik. Zardzky
jsou dotladovany do pracovni pozice tak, Ze se o raznik opiraji svymi nab&hy. Zarazky jsou do
pracovni pozice dotlaCovany pomoci pruZin. Variantn& mohou byt dotlaovany i jinymi pro-
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stfedky, jako naptiklad pneumatickymi nebo elektrickymi pohony. ZaraZky i pruZiny, popfipadé:
jiné druhy pohonu, jsou uloZeny v drazkich vytvorenych v Cele smykadla. ZardZky maji ve
stfedu svého Cela vytvofenu drazku s nab&éhem, ktera slouZi pro navedeni pfipravku pfi vyméng
razniku. Proti pootogeni je raznik zajiit€n perem, které je uloZené na horni ploSe svemeho
krouZku razniku, a zapada do drazky vytvofené v télese smykadla.

ES
Matrice je ulozena v liZku umisténém v dolni sk¥ini tak, Ze je nasunuta na vedeni vytvofeném v
duting ltZka. Ve stabilni poloze je matrice zajiSténa zardzkami tak, Ze zardZky se o ni opiraji,
&imz ji pritladuji proti sténam lizka. S vyhodou je pouZita dvojice zaraZek. Zarazky majf na Cele
vytvofeno sraZeni, které jim umoZiiuje lépe dosednout na povrch matrice. Zarazky jsou ulozeny v
drazkach vytvofenych v t&lese liZka. Zarazky jsou do pracovni pozice dotlaovany pomoci
pruZin, ale variantng mohou byt dotlaovany i jinymi prostfedky, jako napfiklad pneumatickymi
nebo elektrickymi pohony. Matrice je proti pootoceni zajiSténa perem uloZenym ve st€n€ vnitini
dutiny liZka. Na horni ploe zardzky je vytvofeno sraZeni, které slouZi pro navedeni piipravku
pfi vyméné matrice. \

Ozubené kolo pohonu smykadla s raznikem je uloZeno v sestavé rotatn€ se pohybujici s kluznym
stykem v dutiné mezi sk¥ini s nabojem a pfirubou tak, Ze je nalisovdno na vloZce a zéroved jsou
na ném z horni a dolni strany umistény podlozky, které jsou k sob& pevné pfichyceny Srouby
vedenymi otvory vytvofenymi ve vloZce, pfiemZ poloha sestavy je axidln&€ vymezena. Na
vnitinim obvodu vloZky jsou upevnéna pera, kterd jsou uloZena v drazkdch vytvofenych na
vnéj$i povrchu smykadla.

Motor pohonu s planetovou pfevodovku a ozubenym kolem motoru, je pevné uloZen v drzéku
stavitelnd uloZeném v drézce vytvofené na horni plose pfiruby, kterd je pevn€ pfichycena na
spodni &ast zakladni desky, pfi¢emZ na spodni ploSe pfiruby je pfichyceny kamen, ktery slou21
jako zakladna pro opfeni napinaciho zafizeni umisténého na spodni plose drZaku.

Ozubené kolo pohonu liizka s matrici je kluzné uloZeno na pouzdru uloZeném na nboji, a zéro-
veil je axialng opfeno o kalenou podloZku uloZenou na pfirubé, ktera je optena o osazeni néboje,
pfiem? je axialng zajist&no uzavérou, ktera je ptipevnéna pomoci Sroubi k néboji.

Motor pohonu s planetovou pievodovkou a ozubenym kolem pohonu lizka s matrici je pfipevnén
na drzaku, ktery je uloZen v pfirubg, pfiemz napnuti ozubeného femenu je zajiSténo pomoci
napinaciho mechanismu, ktery je tvofen napindkem a Sroubem.

Ridici jednotka ¥idi rotatni pohyb smykadla s raznikem tak, Ze po vyhodnoceni informace o
poloze smykadla s raznikem dodané senzorem, a informace o nulovém pulsu inkrementéalniho
rota&nfho &idla motoru pohonu, uréi referenéni polohu nato¢eni smykadla s raznikem.

Senzor umistény na zékladni desce sleduje hranu terCe, ktery je pr1chycen na horni podloZce
ozubeného kola.

Ridici jednotka ¥idf rotadni pohyb liZka s matrici tak, e po vyhodnoceni informace o poloze
li¥ka s matrici dodané senzorem a informace o nulového pulsu inkrementélniho rotaniho ¢idla
motoru pohonu, uréi referenéni polohu natoceni lizka s matrici.

Senzor, ktery snima nab&Znou hranu otvoru vytvofeného v lizku, je uloZeny v drziku pfipevné-
ném na piirubg.

Pro usnadnéni zavadéni piipravku pfi vyméné razniku a matrice je k pfirubé uloZené ve spodni
&asti pripevnén pomoci Sroubil navadéci stolek.

Zakladaci pripravek se sklada z drzadla, horni &asti pro vyménu razniku, dolni €4sti pro vyménu
matrice a ovladaciho mechanismu.

Horni &4st se sestava z horniho dorazu, pravé horni Selisti, levé horni &elisti, horniho vytlaéného
koliku, pravé stfedni &elisti a levé stfedni &elisti. Prava hornf &elist a leva horni Celist jsou pevné
ulozeny v hornim dorazu, v kterém je zéroveti hybn& uloZen horni vytladny kolik. Prava stfedni
Eelist a leva stiedni &elist jsou v horni &4sti uloZzeny toné na Eepech. Stfedni Celisti seviou pfi
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vyméné razniku svérny krouzek razniku tak, Ze zajedou do draZek v boku svérného krouzku.
Stredni Celisti jsou rozevirany pruzinami a do pracovni pozice dotladovany ndb&Znou hranou
ovladaciho mechanismu. Hornf Selisti odji§tuji zardZky ve smykadle a umoZiiuji zaloZeni a vy-
jmuti razniku. Horni vytlaény kolik pfitladuje raznik p¥i zakladani a zajist'uje, aby nedos$lo k jeho
zpétnému povytaZeni ze smykadla.

K dolni &asti, ve které je vytvoten kruhovy vyfez, je pevné pfichycen dolni plech. V dolni ¢asti je
dale hybné uloZen dolni vytlaény kolik, a na &epu uloZena ruka, jejiz ovladani je providéno
ovladdacim mechanismem. Dolni vytladny kolik pfitladuje matrici p¥i zaklddani a zajistuje aby
nedoslo k zpétnému povytaZeni z lizka. '

Ovladaci mechanismus se sklada z ovladale, jazyka, aretaéniho Sroubu, vytlaénych koliki a
tlaénych pruzin, kde ovladal dotlacuje do pracovni pozice nab&Znymi hranami pies vytlainé
koliky stfedni Celisti, a aretadni Sroub upevnény v ovladadi dotlatuje pfes ervik do pracovni
pozice ruku, pfi¢emz aretace ovladale v pracovni pozici je zaji$téna ndb&hem v jazyku.

V piipadé ruéni vymény néstroje je drZzadlo ukonéeno rukojeti.

V piipadé automatického zaklddani je drzadlo pfichyceno k manipulaénimu zafizeni a ovladaci
mechanismus ovlada nezavisle na sob& horni &ast slouzici k uchyceni razniku a dolni &ast slouzi-
ci k uchyceni matrice.

Zésobnik nastrojii je uspofadany tak, Ze k jednomu razniku jsou ptifazeny 1 aZ 3 matrice s roz-
dilnou velikosti stfiznych viili.

Celé usporadani dérovaciho lisu s universalni rotaéni hlavou ma celou fadu- vyhod proti stivaji-
cimu stavu. Zcela jedineéné je uspofddani pohonil jejichZz pohyb je fizen fidicim systémem.
ProtoZe jsou pohony feSeny jako na sob& nezavislé, odpad4d vzajemné mechanické propojeni
pohonu horni a dolni skiing, které bylo diive feSeno sloZitymi pfevodovymi mechanismy. To

vyznamnym zptsobem zjednodu$uje celou konstrukci. Zaroveii to umoZiiuje zmensit celkovy

piikon celého dérovaciho lisu. Odstranénim sloZitych pfevodovych mechanismil také dojde ke
zptesnéni chodu stroje, protoZe se vyznamnym zpiisobem zmen3i setrvaéné hmoty piisobici v ce-
lém systému pohonu rotace hlavy. Dalsi velice vyznamnou vyhodou je zjednoduseni upinani
razniku i matrice, které umoZiiuje nejen rychlou vyménu nastroji, ale i velice pfesné upnuti na-
stroje. Vzhledem k tomu, Ze upinani pouZiva pouze mechanické upinaci prvky odpadaji problé-
my s pfivodem tlakového olejového média, ¢imZ se vyznamné zjednodusuje celd konstrukce.
Ekonomicky velmi vyhodné je také pouZiti zasobniku nastrojit, kde je k jednomu razniku pfifa-
zeno vice matric s rozdilnou velikosti stfiznych viili. To umoZiiuje velkou tisporu prostoru zmen-
Senim zasobniku nastroji, velké sniZeni nakladd na vyrobu nastrojii a hlavné velkou &asovou
usporu pii vymeéné nastrojii a jejich p¥ipravé.

r~r

Diky viem vySe uvedenym zméndm se podstatné sniZi cena celého d&rovaciho lisu, pti soudas-
ném sniZeni spotieby energie. To soufasné vyrazn& zvySuje uZitnou hodnotu dérovaciho lisu.
PrestoZe celd nové konstrukce tvofi jeden nedilny celek, je mozné zcela samostatné vyuZit kon-
strukéni uspofadani pohonu razniku a matrice, upindni nastroji se zakladacim pi¥ipravkem a
uspofadani zésobniku nastrojii. Novy pohon razniku a matrice, s novym upininim ndstroji a
zakladacim piipravkem je moZné instalovat i na d&rovaci lisy, které jsou svym konstrukdnim
uspofddanim urleny pro nerotujici nastroje. Vzhledem k tomu, Ze tyto d&rovaci lisy patii v&tsi-
nou do niZ8i cenové kategorie, dojde timto pouZitim k vysokému zvyseni jejich uZitné hodnoty,
pfi minimalnim zvySeni ceny. To umoZni i vyznamné sniZeni ceny produkce vyriab&né na téchto
strojich.

Pfghled obrizki na vykresech

Technické feSeni bude dale objasnéno pomoci pfipojenych obrazki, kde obr. 1 znizorfiuje po-
hled na cely dérovaci lis s popisem zékladnich &4sti, obr. 2 fez universalni rotaéni hlavou, obr. 3
zésobnik ndstrojii, obr. 4 fez horni skfini, obr. 5 pohled na horni skfit z pidorysu, obr. 6 fez
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spodni skfini, obr. 7 pidorysny pohled na spodni sk¥iii, obr. 8 fez upinacim mechanismem razni-
ku, obr. 9 schematicky ovladaci mechanismus zakladaciho pfipravku, a obr. 10 fez zaklddacim
piipravkem. »

Piiklady provedeni technického feSeni

5

Dérovaci lis s universalni rota¢ni hlavou se sklada z ramu 37 s pohonem, horni skiing Q,’%Spodni
skiiné 6, zasobniku nastroji 119, zakladaciho pfipravku 91, a z ¥idici jednotky 9.

Horni skiiti 5 se sestdva z uchyceni k ramu 37 stroje, smykadla 3, razniku 1, basketu 34 a pohonu
7. Spodni skiiii 6 se sestava ze spodku 35, lizka 4 s matrici 2, navadéciho stolku 36 a pohonu 8.

Pohon 7 horni skiiné 5 se sestava z motoru 30 s planetovou pfevodovkou a femenového prevodu,
ktery se sklada z ozubeného kola 56 uloZeného na smykadle 3, ozubeného kola 21 uloZeného na
motoru 30 a ozubeného femenu 90. Pohon 8 dolni sk¥iné 6 sestava z motoru 31 s planetovou
pievodovkou a femenového pfevodu, ktery se skldda z ozubeného kola 70 uloZeného na lizku 4,
ozubeného kola 84 motoru 31 a ozubeného femenu §0.

Natadeni razniku 1 a matrice 2 je zajisténo pohony 7, 8, které jsou fizeny fidici jednotkou 9
stroje. Rotaéni pohyb smykadla 3 s raznikem 1 uloZeného v horni skiini 5 je provadén pohonem
7 nezavislym na pohonu 8 rotainiho pohybu lizka 4 s matrici 2 uloZeném ve spodni skiini 6,
pii¢emz rotatni pohyby smykadla 3 s raznikem 1 i liiZka s matrici 2 jsou fizeny fidici jednotkou

9.

Ridici jednotka 9 po vyhodnoceni informace o poloze smykadla 3 s raznikem 1 dodané senzorem
32 a informace o nulovém pulsu inkrementilniho rotatniho &idla motoru pohonu *7, uréi
referenéni polohu natodeni smykadla 3 s raznikem 1, a ¥idi rotadni pohyb smykadla 3 s raznikem
1. . o

Ridici jednotka 9 po vyhodnoceni informace o poloze lizka 4 s matrici 2 dodané senzorem 33 a
informace o nulového pulsu inkrementalniho rotaniho ¢idla motoru pohonu 8, urci referencni
polohu nato&eni lizka 4 s matrici 2, a fidi rota¢ni pohyb liZka 4 s matrici 2.

Horni sk¥ifl 5 sestava z uchyceni k rdmu 37 stroje, smykadla 3 s raznikem 1, basketu 34 a pohonu
7.

Horni skiii 5 je ke stroji pfipevnéna tak, Ze basket 34 je pfipevnén k rdmu 37 stroje a smykadlo 3
je pfipevnéno k hydraulickému valci 38.

Basket 34 je k rAmu 37 stroje pfipevnén zakladni deskou 39 tak, Ze zdkladni deska 39 je Srouby
40 pevné prichycena k hranolu 41 a ndstavci 42. Pro zajiSténi vzajemné polohy je zdkladni deska
39 s hranolem 41 zkolikovéna. Hranol 41 je pomoci per a Sroubt pevné pfipevnén v horni Casti
ramu 37 stroje. Nastavec 42 je pevné uloZen v duting horni ¢asti rimu 37 stroje. Pro zajiSténi
vzajemné polohy je hranol 41 s horni ¢asti rému 37 stroje zkolikovén. V

Smykadlo 3 je k hydraulickému valci 38 p¥ipevnéno tak, Ze je nadroubovano na ¢epu 43, ktery je
kluzné uloZen mezi deskou 44, drzdkem snimace 45 a hydraulickym vélcem 38 tak, Ze ¢ep 43 se
smykadlem 3 se mohou voln€ otaCet.

Do desky 44 je pfiveden rozvod vzduchu a mazaciho média, pfi¢emZ z desky 44 jsou vzduch a
mazaci médium vedeny pfes vymezovaci krouZzek 46 dale do smykadla 3.

V horni &asti smykadla 3 je zalisovan vymezovaci krouZek 46, ktery doseda na osazeni Cepu 43,
pfi¢em¥ vymezuje hloubku zaSroubovani &epu 43, a zdrovefi jsou v ném vytvofeny kanélky 47
pro rozvod vzduchu a mazaciho média.

Basket 34 je &ast horni skiing, kterd je pevnd, nepohybuje se, a slouZi k vedeni smykadla 3 s
raznikem 1 a k uloZeni pohonu rotaéniho pohybu smykadla 3.

K ramu 37 stroje je basket 34 pfipevnén pomoci zakladni desky 39. Na zékladni desce 39 je za-
roveti umistén v piidrzce 48 senzor 32, ktery snima nab&znou hranu terée 49 a s pomoci nulové-

-5-
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ho pulsu inkrementélniho rotaéni ¢idla motoru pohonu 7 uréuje referenéni polohu natoceni smy-
kadla 3 s raznikem 1. Na spodni ¢ast zékladni desky 39 je pevné pfichycena pfiruba 50. V driZce
51 vytvofené na horni ploSe pfiruby 50 je stavitelné uloZen drzak 52 pohonu 7. V drzaku 52 po-
honu 7 je pevné uloZen pohon 7. Na spodni ploSe priruby 50 pfichyceny kamen 53 slouzi jako
zékladna pro opfeni napinaciho zafizeni 54 umisténého na spodni plose drziku 52 pohonu 7 a
slouziciho k pfesnému nastaveni polohy drzaku 52 pohonu 7.

Sestava ozubeného kola 56 je uloZena v dutiné mezi sk¥ini 55 s ndbojem a pfirubou 50, pfiCemz
na vlozce 57 ozubeného kola 56 je nalisovano ozubené kolo 56 a z horni a dolni strany jsou
umistény podlozky 58 ozubeného kola 56. Podlozky 58 jsou k sobé& pevné pfichyceny $rouby 59
vedenymi otvory vytvofenymi ve vloZce 57 kola 56. Na vnitinim obvodu vlozky 57 ozubeného
kola 56 jsou umisténa pera 60, ktera jsou zaroveii uloZena v drdzkach 61 vytvofenych na vnéjs§im
povrchu smykadla 3. Pera 60 zajidtuji pfenos rotaéniho pohybu vytvafeného pohonem 7 na ro-
taéni pohyb smykadla 3. Sestava ozubeného kola 56 se rotaéné pohybuje s kluznym stykem v
dutiné mezi sk¥ini 55 s ndbojem a pfirubou 50. Na ozubeném kole 56 je ulozen ozubeny femen
90. Na horni podloZce 58 ozubeného kola 56 je prichycen ter¢ 49, jehoz hranu sleduje senzor 32
umistény na zakladni desce 39. Axidlné je sestava ozubeného kola 56 vymezena distanéni pod-
loZkou.

Ve spodni ¢asti skfin€ 55 s ndbojem je uloZen stéral 63, ktery slouZi k stirani plechil z razniku 1.

V horni ¢asti smykadla 3 je zalisovan vymezovaci krouZek 46, ktery dosed4 na osazeni &epu 43,
a zaroveii jsou v ném vytvofeny kanalky 47 pro rozvod vzduchu a mazaciho média. Na vn&j$im
obvodu smykadla 3 jsou vytvofeny drazky 64 pro rozvod mazaciho média a draZky 61 ve kterych
Jjsou vedena pera 60 uloZena ve vloZce 57 ozubeného kola 56. Mazaci médium je do draZek 64 na
vnéj$im obvodu smykadla 3 pfivadéno pomoci kanélkd vytvofenych v t&lese smykadla 3. Vzduch
je pfivadén soustavou kanalkd do smykadla 3. Vzduchovy otvor Gsti v mist$ zaloZeni razniku 1.
Pomoci informace od tlakového &idla ¥idici jednotka 9 vyhodnocuje spravnost zaloZeni razniku 1
do smykadla 3. '

V dolni ¢asti smykadla 3 je uloZen raznik 1. Raznik 1 je uloZen ve stiedu smykadla 3 tak, Ze je
opien o plilkruhovou drazku 12 vytvofenou v télese smykadla 3, a zaroveii je pfitladovan zaraz-
kami 10. Kaminek 11 zapada do kr&ku 13 razniku 1, a tim zaji§t'uje jeho axidlni drzeni. Zarazky
10 se o raznik 1 opiraji svymi nab&hy 14. Zarazky 10 jsou dotladovany do pracovni pozice po-
moci pruzin 15. Zarazky 10 a pruziny 15 jsou uloZeny v draZzkach 16 vytvofenych v &ele smy-
kadla 3. Zardzky 10 maji ve stfedu svého &ela vytvofenu drazku 17 s ndbshem 18, ktery slouzi
pro navedeni pfipravku pfi vyméné razniku 1. Proti pooto&enti je raznik 1 zajistén perem 19, které
je uloZeno na horni plose svérného krouzku 20 razniku 1, a které zapadd do drazky vytvotené v
télese smykadla 3.

Celo smykadla 3 je uspofadéno tak, Ze na kaminek 11 uloZeny v draZce vytvoiené v &ele smy-
kadla doléha t&€leso 65 pfipevnéné k celu smykadla 3 §rouby 66. Pruziny 15 uloZené v drazkach
16 jsou ve své poloze zajistény jednak vi€ky 67 uloZenymi na &elni stran& smykadla 3, a zarovett
vi€ky 68, které uzaviraji draZky 16 z boku smykadla 3.

Spodni skfift 6 se sklada z lizka 4 s matrici 2, spodku 35, navadéciho stolku 36 a pohonu 8.

LiZko 4, v némZ je uloZena matrice 2, je pfichyceno pevné pomoci $roubd 69 k ozubenému kolu
70, které je kluzné uloZeno na naboji 71. Mezi nabojem 71 a ozubenym kolem 70 je umisténo
kluzné pouzdro 72. Pfesna poloha liZka 4 je vymezena pomoci dvou kolikid 73.

Ozubené kolo 70 je na naboji 71 uloZeno tak, Ze je axialn& opfeno o kalenou podlozku 74 uloze-
nou na piirubé 75, kterd je opfena o osazeni 76 naboje 71. P¥iruba 75 je na osazeni zaji$téna
pomoci Sroubil 77. Axidlng je ozubené kolo 70 zajisténo uzavérou 78, ktera je pfipevn&éna pomo-
ci Sroubl 79 k naboji 71.
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Ozubeny femen 80 je uloZen v ozubeném kole 70 a ozubeném kole 21 motoru. Pohon 8 je pfi-
pevnén k drzdku 81, ktery je uloZen v piirubé 75. Napnuti ozubeného femenu 80 je zajiSt€no
pomoci napinaciho mechanismu, ktery je tvofen napinikem 82 a Sroubem 83.

Do piiruby 75 je zaveden vzduch a mazaci médium. P¥es soustavu kanlk maZe mazati médium
dotykové plochy mezi ax1alm kalenou podloZkou 74 a ozubenym kolem 70, radlalmm kluznym
pouzdrem 72 a ozubenym kolem 70, a lizkem 4 a zardZkami 23.

Vzduch je pies soustavu kanalkd zaveden do liZka 4. Vzduchovy otvor usti v misté zaloZeni
matrice 2. Pomoci tlakového ¢idla fidici jednotka 9 vyhodnocuje spravnost zaloZeni matrlce 2do
ltzka 4.

Matrice 2 je v laZku 4 uloZena na vedeni 22 vytvofeném v dutin€ lizka 4. Matrice 2 je zasunuta
do osy liizka 4 pres zaraZky 23, které ji v ose liZzka 4 bezpe€n€ zajistuji ve stabilni poloze tak, Ze
jsou o ni bodové opfeny. Pfi vkladani matrice 2 se zardZky 23 zasunou do drazek 25. Zardzky 23
jsou do pracovni pozice dotladovany pomoci pruzin 26. Zarazky 23 a pruZiny 26 jsou uloZeny v
drazkach 25 vytvofenych v lizku 4.

Zardzky 23 maji na &ele vytvoreno sraZeni 24 usnadtiujici vloZeni matrice 2. Na horni plose 28
zardzky 23 je pak vytvofeno sraZeni 29, které umoZiiuje snadné zasunuti piipravku pfi vymeéné
matrice 2. Proti pooto&ent je matrice 2 zajisténa perem 27 uloZenym ve st€né vnitfni dutiny lizka
4.

K ptirubé 75 je pripevnén navadici stolek 36, ktery slouZi k navedeni ptipravku pfi vyméng raz-
niku 1 a matrice 2. Navadéci stolek 36 je k pfirub& 75 pfipevnén pomoci Sroubi 85. i

Na ptirubg 75 je pfipevnén drzak 86 senzoru 33. Senzor 33 sniméa ndbé&Znou hranu ot‘voru 87v
ldZku 4 a s pomoci nulového pulsu inkrementélniho rota¢ni ¢idla motoru pohonu 8, urcuje refe-
renéni polohu nato&eni liZka 4 se matrici 2.

Spodni sk¥ifi 6 je v rdimu 37 stroje uloZena na naboji 71 tak Ze se o ram 37 stroje oplra osazeni
76 néboje 71, ptitemZ je proti pohybu zajidténa dolnim krouzkem 88, ktery je k naboji 71 pfi-
pevnén pomoci Sroubd 89 a vymezovacimi Srouby, které jsou soucasti dérovaciho stroje.

Zakladaci p¥ipravek 91 se skladé z drzadla 92, horni &asti 93 pro vyménu razniku 1, dolm casti
94 pro vyménu matrice 2 a ovladaciho mechanismu 95.

Horni $4st 93 sestava z horniho dorazu 96, pravé horni &elisti 97, levé horni Celisti 98, horntho
vytla¥ného koliku 99, pravé stfedni &elisti 100 a levé stfedni Eelisti 101 . Prava horni Celist 97 a
leva horni &elist 98 jsou pevn& uloZeny v hornim dorazu 96. V hornim dorazu 96 je zaroveil
hybng ulo¥en horni vytladny kolik 99. Pravé stiedni &elist 100 a leva stfedni Celist 101 jsou v
horni &sti 93 ulozeny todn& na &epech 102. Stedni &elisti 100, 101 seviou pfi vyméng razniku 1
svémy krouZek 20 razniku 1 tak, Ze zajedou do dréZek v boku svérného krouZzku 20. Stfedni Ce-
listi 100, 101 jsou rozevirany pruZinami 103 a do pracovni pozice dotlatovany ndb&Zznou hranou
62 ovladaciho mechanismu 95. Horni &elisti 97, 98 odjistuji zarazky 10 ve smykadle 3 a umoz-
fuji zalo¥eni a vyjmuti razniku 1. Horni vytlatny kolik 99 pfitlatuje raznik 1 pfi zakladani a
zajistuje, aby nedoslo k jeho zp&tnému povytaZeni ze smykadla 3.

V dolni &4sti 94 je vytvofen kruhovy vyiez 104. K dolni &asti 94 je pevné pfichycen dolni plech
105, hybné& je v ni uloZen dolni vytlaény kolik 106 a na &epu 108 je ototn& uloZena ruka 107.
Matrice 2 dosedne na dolni plech 105 a do kruhového vy¥ezu 104, a z vrchu ji sevie ruka 107,
jejiz zobatek 109 zapadne do dréZky v matrici 2. Sevieni ruky 107 do pracovni pozice a uvolnéni
z pracovni pozice je provadéno ovlidacim mechanismem 95. Dolni vytlatny kolik 106 pfitlatuje
matrici 2 pti zakladéni a zajidtuje, aby nedo3lo k zpétnému povytaZeni z liZka 4.

Ovladaci mechanismus 95 se u ruéniho zakladéani skladéa z ovladade 110, jazyka 111, aretatniho
groubu 112, vytlaénych koliki 113 a tladnych pruzin 114. Ovladag 110 dotlatuje do pracovni
pozice nab&znymi hranami 115 ptes vytlatné kolﬂcy 99 st¥edni &elisti 100, 101, a aretagni Sroub
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112 upevnény v ovladadi 110 dotladuje pfes cervik 116 do pracovni pozice ruku 107. Aretace
ovladaCe 110 v pracovni pozici je zaji§téna nabé¢hem 117 v jazyku 111.

Pro ruéni ovladani je drzadlo 92 ukon€eno rukojeti 118. Variantng je pro automatické zakladani
drzadlo 92 pfichyceno k manipulanimu zafizeni a ovladaci mechanismus 95 ovlada nezavisle na

wr 7 7 Mz vr o7

sob& horn{ &ast 93 slouZici k uchyceni razniku 1 a dolni &4st 94 slouZici k uchyceni matrice 2.

Zasobnik nastroji 119 je uspofadany tak, Ze k jednomu razniku 1 je pfifazena 1 aZ 3 matrice 2, s
rozdilnou velikosti st¥iznych viili. Ridici jednotka 9 vybere raznik 1 a k nému matrici 2 odpovi-
dajici tloustce stithaného materialu, pfi¢emz zakladaci p¥ipravek 91 pfichyceny na manipulad-
nim zafizeni po vyjmuti v té dobé pouzivané sady nastroji, tyto vybrané nastroje vlozi do pra-
covni polohy, nebo fidici jednotka 9 vybere k razniku 1, ktery je upnuty ve smykadlu 3, matrici 2
odpovidajici tlouSt'ce stfthaného materidlu a zakladaci ptipravek 91 vyméni pouze matrici 2.

NAROKY NA OCHRANU

1.  Dérovaci lis s universalni rotaéni hlavou, sklddajici se z rdmu s pohonem, horni skfiné,
sestavajici ze smykadla s raznikem, basketu, uchyceni k rdmu stroje a pohonu, spodni skfing,
sestavajici z lZka s matrici, spodku, navadéciho stolku a pohonu, zasobniku néstroji, zakladaci-

“ho ptipravku, a z fidici jednotky, vyznadujici se tim, Ze pohon (7) horni sk¥in& (5)

sestavé z motoru (30) s pfevodovkou a femenového prevodu, ktery se sklada z ozubeného kola
(56) uloZeného na smykadle (3), ozubeného kola (21) uloZeného na motoru (30) a ozubeného
femenu (90), pohon (8) dolni skiin& (6) sestava z motoru (31) s pfevodovkou a femenového pie-
vodu, ktery se sklada z ozubeného kola (70) uloZeného na liZzku (4), ozubeného kola (84) motoru
(31) a ozubeného femenu (80), pfi¢emz rotaéni pohyb smykadla (3) s raznikem (1) uloZeného v
horni sk¥ni (5) je provadén pohonem (7) nezavislym na pohonu (8) rota&niho pohybu lizka (4) s
matrici (2) uloZeného v dolni sk¥ini (6), a rotaéni pohyby smykadla (3) s raznikem (1) i lizka (4)
s matrici (2) jsou fizeny Fidici jednotkou (9).

2. Dérovaci lis podle niroku 1, vyznadujici se tim, Ze raznik (1) je uloZeny ve
smykadlu (3) tak, Ze je opfen o pilkruhovou drazku (12) vytvofenou v télese smykadla (3) a o

- kaminek (11), a zaroveii je pfitlaGovan zardZkami (10), pfiemZ kaminek (11) zapada do kréku

(13) razniku (1), a zarazky (10) se o raznik (1) opiraji svymi nab&hy (14).

3.  Dérovaci lis podle niroku 2, vyznadujici se tim, Ze zardzky (10), které maji ve
stiedu svého &ela vytvorenu drazku (17) s ndb&hem (18), jsou do pracovni pozice dotladované
pomoci pruzin (15), ptiCemZ zaraZky (10) jsou spolu s pruzinami (15) uloZeny v drazkach (16)
vytvotenych v &ele smykadla (3), a raznik (1) je zaroveri proti pootodeni zaji¥tén perem (19) tak,
Ze pero (19) uloZené na horni plose svérného krouZku (20) razniku (1), zapada do drazky vytvo-
fené v télese smykadla (3).

4.  Dérovaci lis podle ndroku 1, vyznadujici se tim, Ze matrice (2) je uloZena v
ldZku (4) umisténém v dolni sk¥ini (6) tak, Ze je nasunuta na vedeni (22) vytvofeném v duting
lizka (4) a zardZkami (23), které jsou o ni opfeny, je zajiiténa ve stabilni poloze.

5. Deérovaci lis podle niroku 4, vyznacujici se tim, Ze zardZky (23), které maji na
Cele vytvotené sraZeni (24) a na horni ploSe (28) srazeni (29), jsou uloZené v drazkach (25)
vytvofenych v télese liZka (4) a do pracovni pozice jsou dotlaovany pomoci pruzin (26), pfi-
¢emZ matrice (2) je proti pootodeni zaji§téna perem (27) uloZenym ve sténé& vnitfni dutiny lizka

().
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6. Dérovaci lis.podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze ozubené kolo (56) je ulo-
Zeno v sestavé rotainé se pohybujici s kluznym stykem v dutiné mezi skiini (55) s'nabojem a
ptirubou (50) tak, Ze je nalisovano na vloZce (57) a zéroveti jsou na ném z horni a dolni strany
umistény podlozky (58), které jsou k sob& pevné pfichyceny Srouby (59) vedenymizotvory vy-
tvofenymi ve vloZce (57), a na vnitinim obvodu vloZzky (57) umisténa pera (60) jSE‘)\J zaroven
uloZena v drazkach (61) vytvorenych na vn&ji povrchu smykadia (3).

g
7.  Dérovaci lis podle naroku 1, vyznacéujici se tim, Ze ozubené kolo (70) k némuz
je pevné pomoci Sroubl (69) pfichyceno lizko (4) s matrici (2) je kluzn€ uloZeno na pouzdru
(72) uloZeném na naboji (71), a zaroveii je axidln€ opfeno o kalenou podloZzku (74) uloZenou na
prirubé (75), ktera je opfena o osazeni (76) naboje (71), piiCemz je axidln€ zajidt€no uzavérou
(78), ktera je pfipevnéna pomoci Sroubt (79) k naboji (71). '

8. Dérovaci lis podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze motor (30) s pfevodovkou
a ozubenym kolem (21) je pevné uloZen v drzaku (52) stavitelné uloZzeném v draZce (51) vytvo-
fené na horni plose piiruby (50), ktera je pevné pfichycena na spodni ¢ast zakladni desky (39),
pfitemZ na spodni ploSe pfiruby (50) pfichyceny kdmen (53) slouZi jako zdkladna pro opfeni
napinaciho zafizeni (54) umist&ného na spodni plose drzaku (52).

9.  Dérovaci lis podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze motor (31) s ptevodovkou
a ozubenym kolem (84) je pripevnen na drzéku (81), ktery je uloZen v pfirubé (75), pfiCemz
napnuti ozubeného femenu (80) je zajisténo pomoci napinaciho mechanismu, ktery je tvofen
napinakem (82) a Sroubem (83). &

10. Dérovaci lis podle niroku 8, vyznacdujici se tim, Ze pro sledovani hrany terée
(49), ktery je pfichycen na horni podloZce (58) ozubeného kola (56) je na zakladni desce (39)
umistén senzor (32). ,

11. Dérovaci lis podle niroku 7, vyznad€ujici se tim, Ze napfirubé (75) je pfipev-
nén drzak (86) v némz je uloZen senzor (33) snimajici nab&znou hranu otvoru (87) vytvoreného v
lazku (4).

12. Dérovaci lis podle niaroku 1, vyznadujici se tim, Ze navadéci stolek (36) je
pfipevnén pomoci §roubt (85) k prirubé (75).

13.  Dérovaci lis podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze zakladaci pfipravek (91)
se sklada z drzadla (92), horni &asti (93), dolni &asti (94), a z ovladaciho mechanismu (95), pfi-
gem¥ horni &ast (93) tvoti horni doraz (96), prava horni &elist (97) a leva horni Celist (98) jsou
pevng uloZené v hornim dorazu (96), horni vytlatny kolik (99) je hybn€ uloZeny v hornim dorazu
(96), prava sttedni &elist (100) a leva stfedni Celist (101), které jsou rozevirdny pruZinami (103),
jsou v horni &asti (93) to¥n& uloZeny na &epech (102), a do pracovni pozice jsou dotlalovany
nab&Znou hranou (62) ovlidaciho mechanismu (95), a v dolni &asti (94), ve které je vytvoren
kruhovy vy¥ez (104), je pevng pFichycen dolni plech (105), hybn€ uloZen dolni vytladny kolik
(106), a na &epu (108) uloZena ruka (107), jejiz ovladani je provddéno ovlddacim mechanismem
95).

14.  Dérovaci lis podle naroku 13, vyznadujici se tim, Ze drZadlo (92) je ukonZe-
no rukojeti.

15. Dérovaci lis podle naroku 13, vyzna&ujici se tim, Ze drZadlo (92) je pfichy-
ceno k manipula¥nimu zafizeni, a ovladaci mechanismus (95) ovlada nezéavisle na sob& horni Sast
(93) slouzici k uchyceni razniku (1) a dolni &4st (94) slouZici k uchyceni matrice (2).
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16.  Deérovaci lis podle narokii 13 a 14, vyznacujici se tim, Ze ovladaci mechanis- -
mus (95) se sklada z ovladage (110), jazyka (111), aretadniho Sroubu (112), vytlaénych koliki
(113) a tlaénych pruzin (114), kde ovladag (110) dotladuje do pracovni pozice nab&Znymi hra-
nami (115) pres vytlaéné koliky (99) stiedni elisti (100, 101), a aretaéni Sroub (112) upevnény v
ovladati (110) dotlacuje pfes ervik (116) do pracovni pozice ruku (107), pfiemZ aretace ovla-
dade (110) v pracovni pozici je zaji§téna ndbéhem (117) v jazyku (111).

17.  Dérovaci lis podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze zésobnik nastroji (119) je
uspofadany tak, Ze k jednomu razniku (1) jsou pfifazeny 1 aZ 3 matrice (2) s rozdilnou velikosti
stfiznych vili.

e e

4 vykresy

-10-
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