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54 Univerzdlne zariadenie na ohybanie rir a profilov

Vynélez sa tyka univerzédlneho zariadenia na chybenie rir a profilov pomocou miestne-
ho ohrevu v mieste ohybu a zdrufuje v sebe ohfbanie pomocou ramena a zakrufovanie pomocou
troch kladiek.

V suZasnej dobe sa pou¥iva na ohybsnie rir zarisdenie zaloZené ne induk&nom ohreve,
prevédzajice zakrufovanie bud pomocou nesymetricky usporiadanych troch kladiek, alebo
pomocou ramena s premenlivou di%kou voine uloZeného na %ape. Nedostatkom prvého zariade-
nia je, %¥e sl velké nepresnosti polomeru a rovinnosti ohybu hlavne pri men#ich polomeroch’
ohydbu, druhého zariédenia, %e umoZnuje len ohybanie na mendie polomery ohybu a polomer
ohybu sa nemoZe menit po¥as ohybu. Obe zariadenia umoiﬁujd ohyb na minimélny polomer
R = 3D, a aj to len pri vyhodnejdfch pomeroch hribky steny riry ku priemeru. Na ohgbanie
profilov sa pouZfvaji okrem kové¥skfch metdd ohybania za tepla zariadenia pracujice na
principe vodorowného posobenia ohybanej sily na profil podoprety dvoma podperami zs stu-
dena. PoZadoveny tver profilu sa dosishne postupnym premiesthiovanim profilu a vyvodzova-
nim spominenej sily. Nevyhodou ohybania na takomto zariadenf je, Ze krivka nie Jje dosta-
tolne plynuléd, su znafné odpru¥enia, manipulécia s profilom je diskontinudlna, a tek sa
moZe proces velmi tafko ovlddat ¥fslicovym riadenfm.
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Uvedené nedostatky odstrafuje sariadenie podia vynélezu, ktorého poa'tnfou Je, 2o na
priefnom suporte v Sape uloZené ohybacie rameno ea bulto uvoin{ od suportu a tak ohyba
riru na poladovany polomer, prifom miera pechovania polas ohybu sa mofe nastavit brsdou,
alebo sa rameno upevni k suportu zémkom a zakrufuje sa pomocou kladky umiestnenej na ra-
mene. Potrebnd osové sila sa vyvodi pohybom posdiZneho suportu. Medsi pohybom posdlZneho
suportu a prieZneho suportu je vagba s Ardhovym samolinnym riesdenim.

Takéto usposobenie umoZiuje tym istym zeriadenim ohybat riry a profily, svysit ros-
pétie priemeru rir a polomerov ohybu ohybanych ne jednom zarisdeni pri sdXasnom zachovani
poladovangch presnosti, plynule meni¥ polomer ohybu polas procesu, & tym ohyvat profily
o premenlivom polomere ohybu, vyvodit tlekovd osovi silu v mieste ohrevu. 5{m sa umoXiuje
#zn1¥i¥ polomer ohybu na 1,5 a% 2D bez nepripustného zoslabenia stony a deformécif tvaru

prierezu.

Na vykresoch je znézornené prevedenie univerzélneho zeriadenia na ohybanie mir
a profilov. Na obr. 1 je podorys tohto prevedenia a na obr. 2 je Zelny pohiad na ohybacie

rameno.

Zeriadenie pozostdva z pozdiineho suportu 3 s hlavnym pohonom g a & oto¥nou ¥elustou,
z prie&neho suportu 7 s vediaj#im pohonom 8 a s otoinym ramenom 6, ktoré -sa mofe k supor-
tu pripevnit zémkom } a ktoré je opatrené brzdou J1. Na oto¥nom ramene 6 sd upinacie le-
1uste 10 10 a ohybacia kladka 9. Pohony suporiov 3, 7 ovléda riediaci puIt 12, ktory zaistu-
je Aréhové riadenie medzi hlavnym pozdiZnym suportom 3 a ohybacou Kladkou 9. Dalej zaria-
denie pozostéva 2 ohrievacej a chladiscej jednotky 5 a z dvoch asymetricky ustavenych,
priefne pohyblivych vodiacich kladiek 4, ktoré podopierajy ohybani ty& polas ohybania
a vytvdraji kladkovy zverék.

Zariadenie pracuje v dvoch relimoch,Apriestorové ohybanie s konitantnym polomerom
ohybu e ohybenie s premenlivym polomerom ohybu poZas procesu. Pri priestorovom ohybant
8 kon!tantnym polomerom ohybu se nastavi po¥adoveny polomer ohfbacieho ramena 6y upne sa
vjchodz{ materiél do ¥elusti otoného mechanizmu pozdiZneho suportu 3, do kladkového sve~
réku s vodiacimi kledkemi 4 a do upfnacich Selust{ ramena )0, nastavia sa hodnoty ohyba-
cieho procesu brzdou 11, ohrievacou a chladiacou jednotkou 3 a rjchlost hlavného pohonu 2.
Spusti sa ohybac{ proces na riadiacom pulte 12. Pri ohybani s premenlivym polomerom sa
ohgybacie rameno § pripevni pomocou zémku ) k prieZnemu suportu 1, upne sa ohybany vy-
chodz{ materidl do Zelusti oto¥ného mechenizmu posdiZneho suportu 3 a do kladkového sve~
réku s vodiacimi kledkani 4, nastavia sa re%imy ohybania tym, Je esa ustavi ohybacia klad-
ka 9 do vychodzej polohy, zvoll sa teplota ohrevu na ohrievacom ‘a chladiacom zarisdeni 3,
2volf sa polohové vazba dréhového riadenia medzi pohybom hlavného pohonu 2 a vodiaj!ieho
pohonu 8 prieZneho suportu 7 na riadiacom pulte 12. Spust{ sa ohybaci proces na riadiacom
pulte }2. Polas ohgybecieho procesu dréhové riadenie men{ pomer medzi rychlostou posdiZne~
ho suportu 3 a ohybacej kladky 9 tek, ako si to vysaduje zakrivenie ohybanej tydle.
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Vynslez sa moZe vyuzit pri vyrobe vSetkych druhov priestorove ohfbangch rir e profi-

lov, predovietkym lodnych rebier s rovnakym alebo premenlivym polomerom ohybu.

1.

PREDNMET VYINALEZU

Univerzélne zariadenie na ohybanie rdr a profilov pomocou miestneho ohrevu v rovine
ohybu, obsshujice ohybacie rameno, dve vodiace kladky, jednu ohybaciu kladku, pozdiZny
suport, prie¥ny suport, pohony'suportov a riadiaci pult, vyznalujuce sa tym, Ze priel-
ny suport (7) je vybaveny zémkom (1) pre pripojenie ohybacieho ramena (6), na ktorom
Jje upevnens ohybacia kladka (9) a brzda (11).

Universélne zariadenie na ohybanie rir a profilov podia bodu 1, vyznalujice sa tym, Ze

pozdliny suport (3) a ohybacia kladka (9) st pohybovo spojené prostrednictvom dréhové-

ho riadenie risdiaceho pultu (12).

2 vykresy
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Obr. 2
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