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Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie stuzace
do podpierania swobodnego konca wydluzonego
przedmiotu obrabianego przeprowadzanego mna
przyklad przez prase Kkuzienng wzdiuz jego osi,
ktérego jeden koniec jest uchwycony i prowadzony
za pomocg manipulatora, a drugi koniec swobod-
ny opiera sie na elementach podpierajacych o re-
gulowanej wysoko$Sci zamocowanych do wézka
manipulatora, ktéry to wézek porusza sie¢ po torze
jezdnym réwnoleglym do osi obrabianego przed-
miotu.

W jednym ze znanych urzgdzen tego typu woé-
zek wurzadzemia podpierajgcego jest polaczony na
stale z mamnipulatorem za pomoca ciegna kiem_lja—
cego, shuzgcego do regulowania wysokosci poloze-
nia elementéw podpierajacych zamocowanych do
wobzka, przy czym za pomocg tego ciegna wozek
urzgdzenia podpierajacego jest przemieszczany za-
leznie od ruchéw manipulatora. Ciegno kierujace
przechodzi przez odpowiedni otwér w podstawie
prasy co wymaga od tej ostatniej specjalnego roz-
wigzania konstrukcyjnego, a to z kolei umniemoz-
liwia stosowanie takich urzgdzen w prasach, kt6-
rych podstawa mie posiada otworu dla ciegna.
Ponadto 2zmiana odleglo$ci pomiedzy wodzkiem
no$nym urzgdzenia podpierajacego a.manipulato-
rem mozliwa jest tylko przez zmiane miejsca za-
mocowania woézka do ciegna sterujgcego i jak
z tego wynika przy mnormalnych konstrukcjach
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urzgdzen obrébezych tego typu nie jest mozliwe
inne rozwigzanie.

W kazdym ze wspomnianych przypadkéw nie
jest mozliwe wuzyskanie zmiany odlegloéci pomie-
dzy manipulatoremn a drugim koricem obrabianego
przedmiotu w sposéb zadawalajacy i odpowiada-
jacy nowoczesnym metodom obrobki plastycznej.
Przy wydluzaniu wyrobéw kutych wystepuje po-
‘wazny problem polegajacy na naprezeniu laficu-
cha pomiedzy dwoma nastawnymi podporami
umieszczonymi na woézku urzadzenia podpierajg-
cego.

Konieczne przy takiej obrébce przesuniecie
wzdluzne przedmiotu obrabianego prowadzi do
nadmiernego przecigzenia lancucha oraz powsta-
nia sil, rozciaggajgcych w ciegnie Kierujgcym
i zmian rzeczywistego polozenia pionowego obra-
bianego przedmiotu, ktére to sily poprzez zmiane
wysokosci podpér wywolywana przez ciegno kie-
rujagce i poprzez ruch wychylny lancucha powodu-
ja odchylenie przedmiotu obrabianego, ktérego
punkt podparcia zostaje przemieszczony ku gérze.
Na skutek stalego zamocowania konca lancucha
do podpér nastepuje obrotowe przemieszczenie
przedmiotu obrabianego 'polgczone z przemiesz-
czeniem sie tego przedmiotu wzgledem lancucha
tak, ze zaréwno lancuch jak i obracany przedmiot
obrabiany musza pokonywaé powazne opory wy-
wolywane silg tarcia.
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Celem wynalazku jest wyeliminowanie tych nie-
dogodnodci.

Dla osiggniecia tego celu postawiono sobie za
zadanie opracowaé konstrukcje urzgdzenia pod-
pierajgcego swobodny koniec przedmiotu obrabia-
nego, ktére mie wymagaloby zadnego specjalnego
polgczenia sterujgcego i napedowego pomiedzy
manipulatorem i wézkiem no$nym podpér przy
jednoczesnym mumozliwieniu czynnego podtrzymy-
wania drugiego konca przedmiotu obrabianego
" zaleznie od polgczenia manipulatora.

Zadanie to rozwigzano przez skonstruowanie
urzadzenia wedlug wynalazku, w ktérym wézek
noény podpér swobodnego konica przedmiotu ob-
rabianego wyposazono W oddzielny naped uzalez-
niony od wzdluznych przemieszczen obrabianego
przedmiotu i wilgczany lub wylgczany zaleznie
od manipulatora oraz w przynajmniej jeden spre-
Zynowy mechanizm oporowy wézka o regulowanej
charakterystyce sprezyny.

Tak wiee, dzieki urzgdzeniu wedlug wymalazku
ruch woézka noSnego i podpoér jest sterowany sa-
moczynnie zaleznie od ruchu wzdluznego obra-
bianego przedmiotu. Charakterystyka sprezyny
mechanizmu oporowego wbézka jest regulowana za-
leznie od obcigzenia wywolywanego przez przed-
miot obrabiany tak, ze zawsze swobodny koniec
obrabianego przedmiotu znajduje sie we wladci-
wym polozeniu w stosunku do manipulatora.
Dzieki temu przedmiot obrabiany moze byé pod-
party w odpowiednio wybranej odleglosci od jego
konica, a w zwigzku z tym moZliwe jest kompen-
sowanie odleglo$ci wdzka nosnego od prasy ku-
ziennej wzglednie od manipulatora. Na skutek za-
stosowania wlasnego mapedu wdézka no$nego moz-
liwe jest ré6wmie znaczne zmniejszenie sily steru-
jgcej manipulatora dzialajgcej wzdluz osi przed-
miotu obrabianego.

Dzigki rozwigzaniu podpory. zgodnie z wymalaz-
kiem uzyskuje sie tez te zalete, ze jakikolwiek
ruch obrotowy przedmiotu obrabianego powodo-
wany przez manipulator mie ma zadnego wplywu
a przede wszystkim mnie powoduje powstawania
opor6w tarcia. Aby te opory tarcia wyeliminowaé
jako elementy mo$ne podpory zastosowano rolki
lub inne elementy zmniejszajgce tarcie.

Wedlug jednego z korzystnych rozwigzan urza-
dzenia wedlug wynalazku istota polega mna utwo-
rzeniu zwisajgcych petli lancucha na dwéch ko-
lach prowadzacych o réownoleglych wzgledem sie-
bie osiach, przebiegajacej wazdtuz osi przedmiotu
obrabianego, przy czym lozyska swobodnie obra-
cajgcych sie osi k&, prowadzacych lancucha sa
osadzone na woézku nosnym podpory za posred-
nictwem sprezystych nosnik6w powietrznych slu-
zacych jako sprezyste zawieszenie.

Zgodnie z wynalazkiem ma woézku noSnym pod-
pory znajduje sie dodatkowa podpora sprezysta,
na ktérej opiera sie swobodny koniec przedmiotu
obrabianego 'w czasie, gdy mastepuje przerwa w
pracy prasy kuzienmej lub innego urzgdzenia ob-
rébezego.

Ta dodatkowa podpora sluzy réwniez jako pro-
wadnica do wprowadzania przedmiotu obrabianego
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na podpore gléwng i jednoczednie spelnia role
podpory przy odkuwaniu przedmiotu w obrebie
jego swobodnego konca. W korzystnej postaci wy-
konania dodatkowa podpora ma postaé wahacza
osadzonego wychylnie na poziomej osi poprzecz-
nej do muchu wézka, ktéry w swym potozeniu ro-
boczym pokrywa sie z prowadnicg prasy kuzien-
nej.

Dla sterowania napedu wézka nosnego i pod-
pory wykorzystuje sie ruch wzgledny przedmiotu
obrabianego w stosunku do wézka, przez zastoso-
wanie na preyklad czujki reagujgcej na poloze-
nie wézka wzgledem prasy, ktéra to czujka ko-
rzystnie ma postaé wylgeznika -krarnicowego. Przy
tym zalezy od kazdorazowych wymagan czy ruch
wbézka uzaleznia sie od ruchu przedmiotu obrabia-
nego czy tez odwrotnie ogranicza sie ruch przed-
miotu obrabianego zaleznie od ruchu wézka. Moz-
na mna przyklad zastosowaé na woézku zderzak
krancowy dla przedmiotu obrabianego, o ktéry to
zderzak przedmiot ten, przy przekuwaniu z prze-
suwem do przodu opiera sie i sam powoduje prze-
suw wozka.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony przy-
kladowo na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia
prase kuzienng z manipulatorem i urzgdzeniem
wedlug wynalazku, w rzucie bocznym, fig. 2 —
te samg prase w rzucie czolowym, fig. 3 — szcze-
got pokazujacy schemat mnapedu wézka w urzg-
dzeniu wedilug wynalazku a fig. 4 — sprezysta
podpore dla przedmiotu obrabianego.

Na fig. 1 i 2 przedstawiono obrébke podiuznego
przedmiotu 1 na prasie kuziennej 2. Przedmiot 1
jest uchwycony z jednego konca 3 kleszczami 4
manipulatora 5, przy czym manipulator umiesz-
czony jest przesuwnie w kierunku osi przedmiotu
obrabianego na szynach 6, a jej szczeki mogg byé
podnoszone, opuszczane i obracane. Manipulator
ten moze réwniez, poprzez zmiane polozenmia szczek
4 oraz przez obrét i przesuniecie przemieszczaé

.przedmiot obrabiany 1 poprzecznie wzgledem jego

osi, przy czym przesunigcie wzdluzne manipula-
tora 5 umozliwia réwniez odpowiednie ustawienie
przedmiotu obrabianego 1 wzdluz jego osi wzdluz-
nej. Dla dokladnego ustawienia przedmiotu obra-
bianego 1 w kierunku jego osi wzdluznej mozna
réwniez wyposazy¢ szczeki 4 w naped pozwala-
jacy na przemieszczanie ich wzgledem obudowy.

Przedmiot obrabiany 1 przechodzi poprzez prze-
strzenn roboczg prasy kuziennej 2 a jego swobod-
ny koniec 7 zostaje wsparty na podporze 8. Pod-
pora ta sklada sie z woézka 9 wyposazonego W
kétka 11 toczace sie po szynach 10 pokrywajacych
sie z szynami 6. Wedlug przykladu pokazanego na
fig. 1 do 3 przynajmniej jedna para két wézka jest
napedzana od silnika 12 poprzez sprzeglo lgczgce
13, sprzeglo przecigzeniowe 14, przekladnie 15 oraz
laricuchowy lub pasowy uklad napedowy 16.
Sprzeglto 13, przekladnia 15 i/lub silnik 12 w celu
wigczania badZz wylaczania napedu badZz tez dla
zmiany kierunku obrotu két 11, sg sterowane
przez uklad sterujacy, ktéry bedzie oméwiony po-
nizej. Sprzeglo ‘przecigzeniowe 14 ma za zadanie
umozliwié synchroniczny naped wézka 9 odpo-
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wiednio do przebiegu procesu kucia i zwu'qzanych
z tym zmian odleglo§ci pomiedzy woézkiem 9
i manipulatorem 5. )

Do podparcia przedmiotu obrabianego 1 na wéz-
ku 9 stuzy podpora pokazama na fig. 1, 2 i 4
sktadajaca sie zasadniczo z rolek prowadzacych
18 obracajacych sie wzgledem.osi 17 réwmnoleglych
do osi wzdluznej przedmiotu oraz z laficucha 20
bez kofica, prowadzonego na tych rolkach i two-
rzacego petle 19. Osie 17 rolek prowadzacych sg
ulozyskowane w lozyskach 21, ktére z kolei maja
postaé kamieni $lizgowych osadzonych przesuw-
nie w pionowych prowadnicach szczelinowych 22
wykonanych w korpusie 23 podpory. Jak poka-
zano na fig. 1 i 2 lozyska 21 sg wypychane ku
gérze za pomocg sprezyn Srubowych 24. Zamiast
sprezyn Srubowych 24 mozna réwniez zastosowaé
sprezyny krazkowe lub tez tak jak pokazamo na
fig. 4, amortyzator pneumatyczny, ktérego charak-
terystyke mozna regulowaé przez zmiane ilosci ga-
zu znajdujgcego sie w cylindrze 25 po stronie ro-
boczej- thoka 26, ktéra to ilo§é jest regulowama
w sposéb ciggly, tak Ze mozna dostosowaé cha-
rakterystyke amortyzatora do réznych ciezaréw
przedmiotu obrabianego.

Na stronie woézka 9 skierowanej ku prasie 2
znajduje sie wahacz 27 osadzony wychylnie no osi
28, w ktérym to wahaczu umieszczony jest prze-
suwny zderzak sprezysty 29, a dolny koniec wa-
hacza tworzy powierzchnie pochyla laczgca  sie
z powierzchnig prowadnicy 31 prasy 2.

Podczas kucia dtugich przedmiotéw najpierw
odkuwa sie wstepnie nagrzany kes tylko przy
uzyciu manipulatora 5, przy czym woézek noSny 9
podpory oczekuje w polozeniu spoczynkowym w
pewnej odlegltoSci od prasy 2. Z chwila gdy wy-
diuzenie kesa jest tak duze, Zze na manipulator
dziala maksymalne obcigzenie, wtedy zaczyna
dzialaé wézek 9 podpory. Najpierw wézek 9 zo-
staje za pomocg mapedu 11 — 16 zblizony do pra-
sy 2 przez co powierzchnia pochyla 30 wahacza
27 dochodzi do prowadnicy 31 prasy i zderzak zo-
staje przesuniety. Wylgcznik krancowy umiesz-
czony badZz na wahaczu 27 badZ na jego pochylej
powierzchni 31 wylgcza w tym polozeniu naped
woézka do przodu. Nastepnie komiec 7 przedmiotu
obrabianego zostaje nasuniety ma zderzak 29
i wreszacie wprowadzony zostaje w petle 19. Zde-
rzak 29 podtrzymuje koniec 7 obrabianego przed-
miotu podczas odkuwania jego cze§ci koncowej.
Podczas odkuwania tej koricowej czeSci przedmio-
tu sila sprezystego zderzaka 29 ulatwia po kaz-
dym uderzeniu mlota prasy powrdt przedmiotu
obrabianego do polozenia wyj$ciowego. Dalej zo-
stanie opisany przebieg odkuwania czeSci przed-
miotu obrabianego lezgcej miedzy jego oboma
konicami 3 i'7. :

Jak juz zostalo wspomniane przedmiot obra-
biany 1 pod dziataniem zderzaka 29 =zostaje do-
prowadzony do petli 19 lancucha i styka sie Scisle
swoim konicem 7 z obcigzonym sprezymg waha-
czem 32, ktéry podobnie jak wahacz 27 posiada
wylgeznik krancowy wuruchamiajgcy naped woézka
9. Gdy przedmiot obrabiany 1 zostaje podsuwany
za pomocg manipulatora 5 glebiej pod prase 2,

10

15

25

35

40

45

50

65

6

to jest w lewo wedlug rysunku fig. 1 i 2, koniec
7 przedmiotu obrabianego naciska.na umieszczo-
ny na wézku 9 wahacz 22 wyposazony w -zdeérzak
wlaczajac naped wézka 9 tym razem w.lewo ozy-
li do tylu eco oznacza, ze podczas kucia manipu-
lator nie oddziatywuje zadng sila na przesuwajgcy
sie wozek. Nastepuje przy tym odsuniecié y-
lej powierzchmi 30 od prowadnicy 31, zdeizak ‘29
zwalnia przedmiot- obrabiany, ktéry teraz jest wy-
lacznie podpierany przez laficuch 20 i wigcza wy-
lgcznik kranicowy znajdujgcy sie na wahaczu: 27.
Teraz, gdy kierunek ruchu manipulatora zostaje
zmieniony na przeciwny przedmiot - obrabiany
przesuwa si¢ wraz z nim w prawo. tak, Ze réwniez
koniec 7 przedmiotu dzieki luzowi wystepujacemu
pomiedzy mim a zwisajgcym larficuchem przesuwa
si¢ W prawo, W zwigzku z czym nastgpuje wiq-
czenie wylgcznika krancowego uruchamianego wa-
haczem 32 a tym samym wilgczenie napedu wézka
9 w kierunku do prasy, ktéry to naped pozostaje
wlgczony dopdki wahacz 32 uruchamiany przez
przedmiot 1 lub wahacz 27 uruchamiany przez
prowadnice 31 prasy nie zostanie poruszony w
kierunku powodujgcyin wylaczenie napedu.’

Przez odpowiednie rozmieszczenie czujek oraz
zastosowanie odpowiedniego ukladu przelgczania
mozna réwniez zapewnié dodatkowy naped wéz-
ka 9 od silnika 12 przy przekuwaniu z przesuwem
do przodu. Aby taki naped mozna bylo uzyskaé
trzeba sprzegnaé wahacz 32 2z przelgcznikiem,
ktéry przy przechyleniu wahacza 32 w lewo wia-
cza naped wézka 9 w kierunku ruchu na lewo,
przy polozeniu mneutralnym wylgcza calkowicie
naped, a przy przechyleniu w prawo wilgcza na-
ped wézka w kierunku na prawo. Przelgcznik
sprzezony z wahaczem 27 shluzy jako. wylacznik
stanu spoczynkowego wurzgdzenia. Podobny efekt
przelgczania napedu wézka 9 mozna réwniez
oczywiscie uzyskaé za pomocg wielu innych do-
stepnych elementéw przetaczajgeych takich jak
czujki reagujace na wielko§é przesuwu przedmio-
tu obrabianego, fotokomérek itd. Obok automa-
tycznego sterowamia napedu wézka 9 mozma réw-
niez zastosowaé sterowanie reczme.

Zastrzezemia patentowe

1. Urzgdzenie podpierajgce swobodny koniec
przedmiotu obrabianego, zwlaszcza podtuzmego ke-
sa obrabianego ma prasie kuziennej, ktérego jeden
koniec jest uchwycony i prowadzony za pomocg
manipulatora a drugi koniec swobodny opiera sie
na elementach podpierajgcych o regulowanej wy-
sokoSci podniesienia, zamocowanych do woézka
poruszajacego sie po torze jezdnym réwmoleglym
do osi obrabianego przedmiotu i wykonujacego
ruch zsynchronizowany z ruchem manipulatora,
znamienne tym, ze wézek (9) z elementami pod-
pierajgcymi swobodny koniec przedmiotu obrabia-
nego (1) wyposazony jest we wiasny naped jezdny
(11 do 16) wlgczany i wylaczany zaleznie- od
wzdluznego przemieszczenia przedmiotu obrabia-
nego (1) dokonywanego za pomocg manipulatora
(5) a na wézku (9) umieszczona jest przynajmniej
jedna sprezysta podpora, o regulowanej charakte-
rystyce. :
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2. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym,
%e sprezysta podpora sklada sie z laficucha (20)
lub innego ciggna prowadzonego na krazkach (18)
o osiach obrotu @7) réwmnolegtych do osi wzdiuz-
nej przedmivtu obrabianego, przy czym laficuch
ten lub inme ciegno twiorzy zamknieta zwisajaca
petle (19) a lozyska (1) osi (17) swobodnie obra-
cajgcych sie¢ krazkéw (18) zamocowane sg§ do
wézdka (@) za poSrednictwem amortyzatoréw
pneumatycznych (25, 26) o regulowanej charakte-
rystyce sprezystosci.

3. Urzgdzenie wedlug zastrz. 1 lub 2, znamien-
ne tym, ze na wézku (9) umieszczona jest dodat-
kowa podpora sprezysta (29), na kt6rej opiera sie
swobodny koniec (7) przedmiotu obrabianego @@)
w czasie gdy nastepuje przerwa w pracy urzg-
dzenia obrabiajgcego, na przykiad prasy kuzien-
nej ().
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4. Urzadzenie wedtug zastrz. 3, znamienne tym,
ze dodatkowa podpora sprezysta ma postaé¢ wa-
hacza (27) osadzonego wychylnie na poziomej, po-
przecznej do kierunku ruchu wézka (9), osi (28)
dosuwanego w polozeniu roboczym wézka (9) do
prowadnicy (31) wyrobu obrabianego zamocowa-
nej do prasy (2) lub innego urzgdzemia obrébko-
wego.

5. Urzadzenie wedlug zastrz. 1 do 4, znamien-
ne tym, Ze zawiera czujke reagujgcg na zmiany
poloZzenia wzglednego prasy (2) lub innego urzg-
dzenia obrobkowego w sbosunku do przedmiotu
obrabianego (1) albo wézka (9) w stosunku do
przedmiotu obrabianego (1), przy czym czujka ta
ma korzystnie postaé wylacznika kraﬁc_gwego,
zderzakowego.
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