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Hagyomanyos élhajlitogép szamitogépvezérelt hatso
iitkozorendszerrel val6 potlolagos automatizallasa
Bacsko Attila

Az élhajlitas szerepe napjainkban mindinkabb megnd a gépiparon beliil, amelynek oka, hogy a
tomeggyartasban és a félkésztermék gyartasban ez az anyag és energiatakarékos technoldgia jol
alkalmazhato, gazdasagos, automatizalhaté és a fizikai munkat nagymértékben megkonnyiti.Napjainkban
az élhajlitogépeket gyarté cégek arra torekednek, hogy gépeik technoldgiai lehetségeit kibovitsék,
szélesitsék, ezaltal egyetemesebb, széleskorien alkalmazhatd gyartéeszkozoket hozzanak létre, igy a
felhasznalok igényeihez sokkal jobban tudnak alkalmazkodni és termékeik értékesitési lehetdségeit is
megnovelik. A technoldgiai lehetdségek kiszélesitését elsdsorban a géphez hasznalhatd tartozékok,
szerszamok és késziilékek széles skalajanak kifejlesztésével lehet elérni, de ezek megfeleld kihasznalasa
csak a gépek automatizalasan keresztiil érhetd el. A mai gazdasagi helyzetet figyelembe az iparban
alkalmazott élhajlito gépek jelentds része nem megfelelden automatizalt. A dolgozat célja egy hidraulikus
élhajlitogépre felszerelhetd automatikus allitasu hatso titk6zorendszer tervezése.

A hatso iitkozorendszerek tipusai és ezek hatasa a hajlitas pontossagara:

- Utkozobeallitas kézzel, egy hajlitdsi mitvelethez, (kézi beallitas, motorikusan nyomogombbal vagy
kézikerékkel) az iitk6zd helyzetét elmozdulasmérd jelzi ki. A szubjektiv tényezOk szerepe a
pontossagra kisebb, a beallitasi id6 rovidebb.

- Utkozobeallitas kézzel egy vagy tobb hajlitdsi mifvelethez, végrehajtas programvezérléssel. A
szubjektiv tényezOk szerepe a pontossagra és a beallitasi id6re kisebb, de még mindig jelentds.

- Utkozobeallitas automatikusan egy, vagy tobb hajlitasi miivelethez, NC vezérléssel. Az iitk6z
helyzetét Gtmérd méri €s jelzi ki. Jelentds pontossag és termelékenység ndvekedés €rhetd el vele.

Nagy pontossaggal kell elvégezni a hajlitast ha a hajlitott alkatrészhez mas alkatrészek illeszkednek,
vagy az illeszkedik mas alkatrészekhez; ha a hajlitott alkatrész egyes részfeliileteinek pontos helyzetét
kell biztositani.

A lemezekbdl késziild munkadarabok gyartasa torténhet, egyedileg, kissorozatban, kozép- és
nagysorozatban, ritkan tomeggyartasban. A szervezett és gazdasagos raktarkészlet-gazdalkodas igen sok
esetben a kis és kozépsorozatban vald gyartast teszi sziikségessé. Automatikus iitkozobeallitas esetén a
alkalmazasat teszi indokoltta egyedi gyartas esetén. A legkorszeriibb megoldas a hatso iitk6zérendszer
pozicionalasara az NC vezérlés. A pozicionalast egyendramui szervomotoros helyzetszabalyozassal
valosithatd meg. Napjainkban a szervo vezérlések széleskori elterjedése miatt ez a pozicionalasi
megoldas a legalkalmasabb a megvaldsitasra. Az NC vezérlés alkalmazasa kiilondsen kis- €s
kozépsorozat-gyartasnal ajanlatos, mivel mind a munkaidd, mind a dolgozok fizikai terhelése jelentosen
csokken mas iitkozorendszer tipusokhoz képest. Emellett az NC vezérlési élhajlitogépeken gyartott
alkatrészek pontossaga is a legmegfelelbb.



A hatsé iitkozorendszer kialakitiasat befolyasolé technoldgiai kévetelmények.

A hatsé iitkozOrendszer a hajlitas helyét hatarozza meg. Az iitk6z6 olyan kialakitasu kell, hogy
legyen amely nem korlatozza az iitkdztetés helyét, s ezt tobb tényezd is befolyasolja: a munkadarab
méretlanca, méreteinek tlirése. A lemez hajlitdisat a méretlancnak illetve a miiveleti sorrendnek
megfeleloen kell elvégezni. Az egyes hajlitasok elvégzéséhez azokat az éleket, esetleg lemezoldalt kell
felhasznalni, amelyekbdl a méretét megadtak. igy az iitkozOk kozvetleniil a tirésezett méretet hatarozzak
meg.A lemez rugoézasi hajlama miatt kiilondsen vékony lemezeknél a lemez tiirésezett iitkoztetése
nehezen oldhatdé meg, mivel az iitk6ztetd eré hatdsidra a lemez rugalmasan alakvaltozik. Az
iitk6zérendszernek olyan funkciokkal és kialakitassal kell rendelkeznie ami lehetdvé teszi a legjobb
hajlitasi technoldgia alkalmazasat . A lemez hajlitas kozbeni sziikségtelen litkzése, befesziilése
elkeriilhet6 a hajlitas belsé oldalan vald litk6ztetéssel, az iitk6z6 elmozditasaval vagy kibillentésével. A
hatsé iitk6zérendszernek megfeleld merevséggel kell rendelkeznie, mivel ez az uitkdztetés pontossagat
jelentésen befolyasolja.

A hatsé iitk6zorendszer legfontosabb allitasi lehetdségei és

iranyai —_
—_—
A hatsé iitk6zorendszer legfontosabb allitasi lehetdségei a 1. abran
lathatéak. Az iitk6z6 X iranyd mozgatasaval a parhuzamos hajlitasok
e

egymastol vagy a tablalemez szélétol vald tavolsaga allithatd be.Az
iitk6z6 Y iranyd mozgatasanak igénye hajlitaskor csak két iitkozéelembdl
allé rendszer esetén meriil fel. Az iitk6z6 Z irAnyu mozgatasa tGbblépéses
hajlitas esetén sziikséges, amikor elozetes hajlitasok kovetkeztében az
iitkoztetéshez felhasznalt lemezél a matrica sikja folé vagy ala keriil, vagy 1.4bra

a matricat meg kell emelni.A hajlitas belso feliiletén valé iitk6ztetés megvalositasa alulrél benyuld, vagy
oldalrél benyilo iitk6zokialakitasokkal lehetséges.Ezen kiviil megvalosithatd az iitk6zé elmozditasa a
lemez utjabol , vagy az iitk6zok hajlitas elotti kibillentése.

Az iitk6zohajtas megvalositasi lehetéségei:

X irdnyu dllitds - az iitk6z6k méretre allitasa linearis U= '
mozgassal lehetséges, vagy a pozicionalas
helyettesithetd méretes vagy méretre allitott -
iitkoz0k forgd mozgasi revolverfejes iitk6zd l %‘i
munkahelyzetbe hozasaval A revolverfej ] (<]
forgastengelye X vagy Z iranyu lehet. Yooof

Y irdnyu dllitas - az iitk6z6k méretre allitasa a nagy -
allitasi hossz miatt csak linedris mozgatassal
lehetséges. A linedris mozgatas lehetdségei

1
megegyeznek az X  iranyu mozgatas —
lehetoségeivel. I‘El l

Z irdanyu adllitds - Az itk6z6 méretre allitasa
legcélszeriibben linearis mozgatassal lehetséges, [ T - _j
vagy X iranya linedris mozgatasu iitkdzérendszer L] " Le

hidjan két revolverfejes iitkozdfej alkalmazasaval

Ferde szélii lemez hajlitdsdhoz szitkséges dllitds - Az -
iitk6z6k  beallitasa  megvalosithatd  linearis ) l -
mozgassal, forgd mozgassal vagy lineéris és forgd
mozgas egyiittes alkalmazasaval

2. abra



Az iitk6zohajtas megvaldsitasanak kinematikai valtozatai

A kinematikai lanc felépitését a kovetkezd valtozatok alapjan elemezziik. A mozgasatalakitd elemek
lehetnek : orso-anya; fogaskerék-fogasléc; munkahenger.

Az orsé-anya tipusu hajtdsok - Az orso-anya mozgasatalakito a legelterjedtebb kinematikai megoldas
halado mozgas el6allitdsara. A hatso iitkozorendszer hajtdsa késziilhet egy- és kétorsos kivitelben. Az
Osszekoto kinematikai elem lehet: vonodorso, kardantengely, fogazott szij, lanc.

A fogaskerék-fogasléc tipusu hajtasok - A fogaskerék-fogasléc tipusu hajtasok alkalmazasa szamos
elonyds és hahtanyos tulajdonsaggal rendelkezik az orso-anya hajtashoz viszonyitva. Hosszabb l6ket
esetén a fogasléces hajtas elonyosebb. Valtozatlan szansebesség mellett azonban a hajtashoz sziikséges
fordulatszam egy nagysagrenddel alacsonyabb az ors6-anya hajtdshoz viszonyitva. A hézagtalanitas
pontosabb megmunkalast és szerelést igényel, a karbantartasa viszont kénnyebb.

Munkahengeres megolddsok - A hatso iitk6z6 mozgatasanak lehetdségei kozott egy kiilon csoportot
foglalnak el a kozvetlen munkahengeres megoldasok. Egyszerii felépitésével szamos elényos
tulajdonsagokat mutat: gyors, konnyen automatizalhatd, nem kell hozza hajtomi.

A hatso iitkozorendszer megvalositasi lehetoségei

A hatso iitkozOrendszer tervezése soran szamos megvalositasi lehetoséget vehetiink figyelembe. Az
egyes mozgasokat megvalosito egységek jelolései:

- H- hid, amelyen az Y irdnyl mozgas torténik
- F- fuggoleges, Z irany allitas egysége
~ K- konzol, amelyen az X irdny mozgatéast végzd szan van.

Valtozatok balrél-jobbra az egymasra épités sorrendjében:

e F-K-H(2.a. dbra),
e abra),

e F-H-K (2.b. abra),
e Aabra),

e H-K-F (2.c 4bra)
¢ K-F-H (2.f abra)

megoldasok: K-H-F (2.e abra) és a K-F-H (2.f abra), ugyanis a
tobbi valtozattal szemben merevebb kialakitastak lehetnek. A , )
tovabbiakban a 2.f abran lathaté megoldast elemezziik. - ‘_ ‘

A mozgasok nagysagat is figyelembe véve a legkedvezdbb |h‘ ) —-—1

A K-F-H tipusu iitkézérendszerek allvany )
kialakitasai lehetnek H

A. Konzolos allvany, amely az asztalhoz vagy -az also
gerendahoz van erdsitve

B. Alulré! tamasztott 6nallo allvany az asztalhoz illesztve

C. Oldalra szerelt allvany az asztalhoz illesztve

A konzolos allvany merevségét tekintve konstrukciosan a legkedvezitlenebb megoldas és a felfogas
és a beallitas szempontjabol egyszerii. Az adott gépen konzolos felfogast célszerii alkalmazni.

Az X, Y, Z iranyid mozgat6 elemek vezetéke lehet:
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Korvezeték, amely lehet siklo korvezeték, vagy golyos korvezeték. Egyenes vezeték, amely lehet
egyenes csuszovezeték, laposvezeték, fecskefark vezeték, vagy gordiild egyenes vezeték. Automatizalt
litk6z6szan vezetékeinek konstrukcids kialakitasanal legfontosabb a kettds titkozohid befesziilésmentes
vezetése, amelyet megfeleld vezetéshosszal és az iitkdzohid kettés vezetékeinek gondos beallitasaval
lehetséges. A vezetékek konstrukcios elhelyezésének lehetdségei:

X iranyban siklo vagy gordiilo korvezetékekkel (3.a.4bra) egyenes csliszovezetékekkel (3.b., c. abra)
Y iranyban egyenes csiszovezetékekkel (3.g., h. dbra)
Z iranyban siklo korvezetékekkel (3.d abra) egyenes csiiszovezetékekkel (3.e., f. abra)

Célszerii vezetékkialakitasok az adott valtozatnal:

- Xiranyban 3.a. vagy b. abra szerint
- Y iranyban 3.d. vagy e. abra szerint
— Z iranyban 3.g vagy h. abra szerint

Figyelembe véve a célszerii vezetékkialakitasok dsszehasonlitdsanal megallapithato, hogy a K-F-
H megoldas merevebb felépitést biztosit, mint K-H-F. A K-H-F megoldas hatranya, hogy Z iranyban
folytonos automatikus allitasnal két kiilon utaz6 hajtomii, vagy egyetlen motoros hajtasnal viszonylag
bonyolult vondorsds rendszer sziikséges. A K-F-H megoldasnal viszont mivel a fiiggblegesen allito
egység Y iranyban nem mozdul el, folytonos allitaisnal az emeldanyak, vagy a fogaskerék-fogasléc
egyiittes hajtasa egyetlen hajtomii és pl. kardantengelyes athajtas segitségével oldhaté meg. Az
elozéekben emlitett diszkrét hidraulikus vagy pneumatikus iitk6zOmagassag allitassal a K-H-F
valtozatnal is egyszeriien automatizalhato a fliggbleges mozgatas, amely bar kisebb tartomanyon beliil,
de ugyaniigy kielégiti a technoldgiai kdvetelményeket, mint a folyamatos allitas. Az utkozo fliggdleges
munkaterének Kkiterjesztése érdekében célszerii folytonos kézi allitassal egyiitt alkalmazni a diszkrét
mozgatast.

Figyelembevéve az adott tipust élhajlitogép paramétereit,
a megvizsgalt lehetdségek koziil a kovetkezd valtozat kidolgozasa _Ih “.L
javasolt (4.abra), kiegészitve azt masodlagos X iranyu allitasi ) C
lehetdséggel és merev egyenes vagy orros vagy kézi vagy gépi (
kibillentésii iitkozofejjel.

A kivalasztott valtozat mellett szol:

egyszer( szerkezeti kialakitas

;jO merevség [_:
kielégiti a megrendelé igényeit

viszonylag konnyii kivitelezhetoség

megfelel6 pozicionalasi pontossag €s sebesség biztositasa

cserélheto iitk6z6fejek alkalmazhatoak

a masodlagos X iranyd mozgatas lehetdvé teszi a ferde

hajlitasok elvégzését bizonyos hatarok kozott.

4 Abra
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