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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie do elektrodynamicznego rozpeczania metalowych
elementoéw rurowych, w ktérym plastyczne odksztatcenie $cianki rury na zewnatrz - do zwarcia z po-
wierzchnig ksztattujgcg matrycy - uzyskiwane jest energig impulsowego pola magnetycznego.

Znane sposoby obrébki plastycznej wykorzystujgce oddziatywanie sit Lorentza realizowane sg
w réznych urzadzeniach. Jedno z nich, przedstawione w europejskim opisie zgtoszenia wynalazku
nr EP 0 371 834 stuzy do elektrodynamicznego, obwodowego zaciskania kotnierzy stopek na kulistych
koncowkach ttoczkow, stanowigcych elementy hydraulicznych, wysokocisnieniowych pomp wielottocz-
kowych. Urzgdzenie posiada uktad poziomy. Na ramowej konstrukcji nosnej zamocowane sg: podajnik
ttoczkéw, generator pradu, zespot obrébezy induktora, gniazdo oporowe stopki i pulpit sterowniczy.
Podajnik ma zasobnik ttoczkéw, utozonych kulistg koncéwka w kierunku zespotu obrébczego; w dnie
zasobnika wykonany jest wylot do poziomej rury prowadzgcej. Od strony tylnego kohca w rure prowa-
dzaca wsunieta jest koncowka ttoczyska przesuwnika pneumatycznego, ktérego skok powoduje prze-
suniecie ttoczka w pozycje wystawania kulistej kohcowki poza przedni koniec rury, w strefe objetg
zespotem obrébczym induktora. Kulista koncéwka dociskana jest poosiowo do stopki, podpartej z dru-
giej strony gniazdem oporowym. Po udarze pragdowym z generatora, wywotujagcym obwodowe zaci-
Sniecie kotnierza stopki na koncéwce kulistej, gniazdo oporowe zostaje odsuniete a dopetnienie cal-
kowitego skoku przesuwnika pneumatycznego powoduje wypchniecie wyrobu z rury prowadzacej na
zsuwnie kierujacg go do pojemnika magazynowego. Podobny uktad konstrukcyjny do powyzej opisane-
go ma urzadzenie stuzgce do obwodowego, elektrodynamicznego zaciskania koncéwek na przewodach
elektrycznych, przedstawione miedzynarodowym opisem zgtoszenia wynalazku nr WO 9722426.

Trudniejsze technicznie sg rozwigzania urzadzen wywotujgcych elektrodynamiczne odksztatca-
nie elementéw rurowych na zewnatrz, rozpeczajgce element az do zwarcia z powierzchnig obejmuja-
cej go matrycy. W tych warunkach wyjecie wyrobu z matrycy narzuca wymoég jej podziatu napedu
szczek matrycy podzespotem zwierajgco-otwierajgcym. Jedno z przykladowych rozwigzan takiego
podzespotu przedstawione jest w niemieckim opisie patentowym nr DE 22 61 286. Sworzniowe induk-
tory usytuowane w jednej ptaszczyznie objete sg dzielonymi matrycami, ktére osadzone sg w gniaz-
dach dwach réwnolegtych ramion. Na obu koricach ramiona potaczone sg przegubowo poprzez syme-
tryczne dzwignie z sitownikiem, co tworzy obustronny uktad zwierajgco-rozwierajgcy ramion oraz za-
budowanych na nich matryc.

Urzadzenie wedlug wynalazku - podobnie jak w powyzej opisanych rozwigzaniach - posiada
ramowg konstrukcje nosng i zamocowane do niej: podajnik elementéw rurowych, generator pradu,
zespot obrobezy induktora i dzielonej matrycy - wyposazonej w szczeki napedzane podzespotem
zwierajgco-otwierajgcym, oraz pulpit sterowniczy. Istota rozwigzania polega na tym, Zze ponad zespo-
tem obrébczym zabudowany jest manipulator, ktérego suport z dwoma chwytakami przemieszczany
jest w ptaszczyznie pionowej przechodzacej przez o$ induktora dwoma pneumatycznymi sitownikami:
poziomym i pionowym. Chwytaki rozstawione sg poziomo w odlegtosci réwnej skokowi pneumatycz-
nego sitownika poziomego. Urzadzenie posiada zderzak, usytuowany w potozeniu, przy ktérym o$
dosunietego podajnikiem do zderzaka elementu rurowego pokrywa sie z osig lewego chwytaka
w skrajnym, lewym potozeniu suportu manipulatora. Po drugiej stronie induktora znajduje sie odbiornik
wyrobu, majacy zwlaszcza postaé zsuwni, usytuowany w potozeniu odpowiadajgcym osi prawego
chwytaka w skrajnym, prawym potozeniu suportu manipulatora.

Rozwigzanie takie przy osprzetowieniu urzadzenia w czujniki zblizeniowe czionéw wykonaw-
czych i koordynacje pracy programowalnymi sterownikami elektrycznymi umozliwia petng automaty-
zacje pracy i wkaczenie urzadzenia do ciagtej linii produkcyjne;.

Korzystnym jest, gdy w urzadzeniu zastosowany jest podajnik o szczegdlnej konstrukcji. Podaj-
nik taki sktada sie z: zasobnika, pionowego podnosnika, zeslizgu rurowego, prowadnika poziomego
oraz przesuwnika pneumatycznego. Pionowy podnosnik ma ksztattowg korncéwke zamocowang na
ttoczysku sitownika pneumatycznego, posiadajgca na gornej powierzchni otwarte od géry i wzdtuznie
przelotowe gniazdo na element rurowy. Gniazdo ma o$ pochylong w kierunku zeslizgu rurowego pod
katem wiekszym od kata tarcia. Skok sitownika pneumatycznego odpowiada wymiarowi miedzy dnem
zasobnika a otworem wlotowym zeslizgu rurowego. Wbudowany w boczng scianke zasobnika zeslizg
rurowy wygiety jest w dot po zewnetrznej stronie tej Scianki i doprowadzony nad prowadnik poziomy.
Prowadnik poziomy zamkniety jest na koncu zderzakiem, usytuowanym w potozeniu objetym obstugg
manipulatora.
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Przedstawione rozwigzanie podajnika zapewnia skuteczne pozycjonowanie elementu rurowego
w Scisle okreslonym potozeniu pracy manipulatora, nie wymaga ukfadania elementéw w zasobniku.

Usprawnienie opisanego powyzej podajnika polega na tym, ze nad otworem wlotowym do zesli-
zgu rurowego zabudowany jest wahliwy sitownik pneumatyczny. Na watku sitownika osadzone jest
ramie wyznaczajace podczas wychylania trajektorie przebiegajgca nieco powyzej obrysu elementu
rurowedgo utozonego osig wzdtuz gniazda koncowki. Do ttoczyska przesuwnika pneumatycznego za-
mocowana jest ptaska przestona, usytuowana wzdtuznie ponad tloczyskiem na wysoko$ci nieco poni-
zej konca zeslizgu rurowego.

Tak usprawniona konstrukcja eliminuje mozliwo$¢ zablokowania otworu wlotowego do zeslizgu
rurowego dla sytuacji gdyby element rurowy nie ustawit sie wzdtuz gniazda koncéwki pionowego pod-
nosnika. W takim przypadku ramie wahliwego sitownika pneumatycznego straci element rurowy do
zasobnika. Ponad to rozwigzanie takie umozliwia prace podajnika z zeslizgiem rurowym napetnianym
w sposob ciggty elementami rurowymi, niezaleznie od cyklu pracy manipulatora.

Kolejne rozwiniecie wynalazku dotyczy zespotu obrébczego. Dzielong matryce stanowig dwie
wymienne szczeki, zamocowane do ram podzespotu zwierajgco-otwierajgcego. Ramy przesuwane sg
symetrycznie wzgledem induktora przez sprzezenie ich $rubg rzymska napedzang przez sprzegto
podatne od obrotowego silnika pneumatycznego.

Urzadzenie wedtug wynalazku zapewnia petng automatyzacje procesu plastycznego formowa-
nia metalowych elementéw rurowych o skomplikowanych ksztattach, poprzez elektrodynamiczne roz-
peczanie w dzielonej matrycy. Proces obrobki realizowany jest w trakcie kilkudziesieciu mikrosekund
oddziatywania udarowego ci$nienia o znacznej wartosci. Korzystne zmiany w strukturze materiatu
gwarantujg powtarzalnos¢ wymiarow, a technicznie tatwa mozliwos¢ nastawiania wymaganej energii
oraz brak stanéw pracy jatowej stanowig 0 energooszczednosci procesu.

Wynalazek przyblizony jest opisem przykltadowego wykonania urzadzenia pokazanego na ry-
sunku w ujeciu schematycznym. Poszczegdlne figury rysunku przedstawiaja: fig. 1 widok z przodu
catego urzadzenia, fig. 2 schemat czotowy podajnika, fig. 3 schemat podajnika w przekroju poprzecz-
nym, fig. 4 schemat manipulatora, fig. 5 schemat zespotu induktora i dzielonej matrycy a fig. 6 ideowy
schemat generatora.

Do ramowej konstrukcji no$nej urzadzenia zamocowane sg nastepujace zespoty: generator |
wraz z pulpitem sterowniczym P, podajnik Il elementéw rurowych 5, manipulator Il oraz zespét obréb-
czy IV, ztozony z induktora 18 i dzielonej matrycy.

Podajnik Il posiada napetniany elementami rurowymi 5 zasobnik 9 z lejem stozkowym, we-
wnatrz ktérego pracuje pionowy podnosnik z ksztattowg korncowkag 6 zamocowang na koncu tloczyska
sitownika pneumatycznego 1. Na gornej powierzchni ksztattowej koncowki 6 wykonane jest otwarte od
gory, wzdtuznie przelotowe gniazdo na element rurowy 5. W boczng Sciane zasobnika 9 wbudowany
jest zeslizg rurowy 10. Gniazdo ksztattowej koncowki 6 ma o$ pochylong w kierunku zeslizgu rurowe-
go 10 pod katem wiekszym od kata tarcia. Skok sitownika pneumatycznego 1 odpowiada wymiarowi
miedzy dnem zasobnika 9 a otworem wlotowym zeslizgu rurowego 10. Zeslizg rurowy 10 wygiety jest
w dét po zewnetrznej stronie Scianki zasobnika 9 i doprowadzony jest nad prowadnik poziomy 7, za-
mkniety na koncu zderzakiem 4. Element rurowy 5 po dosunieciu do zderzaka 4 zostaje usytuowany
w potozeniu A, objetym strefg obstugi manipulatora Ill. Nad otworem wlotowym do zeslizgu rurowego 10
zabudowany jest wahliwy sitownik pneumatyczny 3, na ktérego watku osadzone jest ramie wyzna-
czajace podczas wychylania trajektorie przebiegajgcq nieco powyzej obrysu elementu rurowego 5,
w potozeniu, gdy walcowg pobocznica przylega do gniazda ksztattowej koncowki 6. Do ttoczyska prze-
suwnika pneumatycznego zamocowana jest ptaska przestona, usytuowana wzdtuznie ponad ttoczy-
skiem na wysokosci nieco ponizej konca zeslizgu rurowego 10.

Manipulator Ill zabudowany jest ponad zespotem obrébczym V. Jego suport z dwoma tréjpal-
cowymi chwytakami: lewym 8 i prawym 11 przemieszczany jest w ptaszczyznie pionowej przechodza-
cej przez os induktora 18. Ruch suportu wykonywany jest dwoma pneumatycznymi sitownikami: po-
ziomym 12 i pionowym 13. Ruch palcéw chwytakéw 8, 11 uzyskiwany jest przy pomocy oddzielnych
napeddw pneumatycznych. Chwytaki lewy 8 i prawy 11 rozstawione sg poziomo w odlegtosci rowne;j
skokowi pneumatycznego sitownika poziomego 12. W skrajnym, lewym potozeniu suportu o$ lewego
chwytaka 8 przyjmuje potozenie A, pokrywajace sie z osig dosunietego do zderzaka 4 elementu ruro-
wego 5. Po drugiej stronie induktora 18 znajduje sie odbiornik wyrobu 25, ktéry w tym wykonaniu sta-
nowi zsuwnia do pojemnika wyrobéw gotowych. Odbiornik wyrobu 25 usytuowany jest w potozeniu C
odpowiadajgcym osi prawego chwytaka 11 w skrajnym, prawym pofozeniu suportu manipulatora Ill.
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Induktor 18 zespotu obrébczego IV zamocowany jest w potozeniu B, ktdre jest przemiennie
wspélne dla obu chwytakéw 8 i 11, przyjmujacych to potozenie w obu skrajnych potozeniach suportu.
Dzielong matryce tworza dwie wymienne szczeki 17, zamocowane do ram podzespotu zwierajgco-
otwierajgcego, ram ktore przesuwane sg symetrycznie wzgledem induktora 18 przez sprzezenie ich
Srubg rzymska 16, napedzang przez sprzegto podatne 15 od obrotowego silnika pneumatycznego 14.
Induktor 18 potaczony jest mechanicznie z elektrycznym gniazdem, do ktérego doprowadzone sg
przewody 24 z generatora |.

Gtéwnym podzespotem generatora | jest bateria kondensatoréw 21, potgczona przez wysoko-
napieciowy prostownik 20 z transformatorem wysokiego napiecia 19. Jednocze$nie oktadki baterii
kondensatoréw 20 potaczone sg z induktorem 18 poprzez wysokonapieciowy komutator 23 lub nor-
malnie otwarte styki wysokonapieciowego stycznika. W sktad generatora | wchodzi zadajnik napiecia
tadowania 22 baterii kondensatoréw 21 oraz komparator poréwnujacy wartosé napiec: zadanego i pa-
nujacego na oktadkach kondensatora. Komparator potgczony jest z cztonem wykonawczym steruja-
cym komutatorem 23 lub stycznikiem.

Cykl pracy urzadzenia sterowany jest z wykorzystaniem sygnatéw od nieuwidocznionych na ry-
sunkach czujnikéw zblizeniowych. Podczas ruchu do goéry sitownika pneumatycznego 1 ksztattowa
koncéwka 6 pobiera element rurowy 5 z dna zasobnika 9 i podnosi go na wysokos¢ otworu wlotowego
do zeslizgu rurowego 10. Po osiggnieciu tego potozenia zostaje pobudzony wahliwy sitownik pneuma-
tyczny 3, ktérego ramie obracajgc sie o 180° powoduje ewentualne strgcenie do zasobnika 9 elemen-
tu rurowego 5 ustawionego nie w osi otworu do zeslizgu rurowego 10. W sytuacji prawidtowego utoze-
nia element rurowy 5 grawitacyjnie opada zeslizgiem rurowym 10 na prowadnik poziomy 7, przed
koncéwke przesuwnika pneumatycznego 2. W momencie samoczynnego powrotu wahliwego sitowni-
ka pneumatycznego 3 do potozenia wyjsciowego nastepuje réwnoczesne opuszczenie ttoczyska si-
townika pneumatycznego 1 oraz ruch do przodu przesuwnika pneumatycznego 2, przemieszczajacy
element rurowy 5 po prowadniku poziomym 7 az do potozenia A przylegania do zderzaka 4. Ustawie-
nie elementu rurowego 5 w pozycjonowanym potozeniu A powoduje pobudzenie do pracy manipulato-
ra lll, ktérego suport znajduje sie wyjsciowo w skrajnym potozeniu lewym. Obydwa chwytaki: lewy 8
i prawy 11 z rozwartymi koncéwkami chwytnymi przemieszczajg sie w doét zajmujac krancowe potoze-
nia: lewy 8 na elementem rurowym przeznaczonym do obrébki a prawy 11 w potozeniu B nad obro-
bionym wyrobem nasunietym na zewnetrzng powierzchnie walcowego induktora 18, miedzy rozwar-
tymi szczekami 17 matrycy. Nastepnie kohcéwki chwytakow 8 i 11 zaciskajg sie na powierzchniach
elementu rurowego 5 i wyrobu a sitownik pionowy 13 unosi je do gory. W sytuacji, gdy w potozeniu A
wystepuje brak elementu rurowego 5 nastepuje pobudzenie do pracy podajnika Il wedtug powyzej
opisanego algorytmu. Manipulator lll sitownikiem poziomym 12 przemieszcza suport w prawe skrajne
potozenie i opuszcza go w dot sitownikiem pionowym 13. Element rurowy 5 przenoszony lewym chwy-
takiem 8 nasuwany jest na induktor 18 a gotowy wyrdb prawego chwytaka 11 opuszczany nad zsuw-
nie odbiornika wyrobu 25; nastepuje rozwarcie koncowek chwytnych. Dalszymi czynno$ciami manipula-
tora Ill jest: uniesienie suportu z rozwartymi koncéwkami chwytakow 8 i 11 oraz zamkniecie szczek 17
matrycy przez silnik pneumatyczny 14 i Srube rzymskg 16. W tym momencie nastepuje tadowanie
baterii kondensatorow 21, z transformatora 19 przez prostownik 20. W momencie osiagniecia na
oktadkach kondensatorow wartosci napiecia nastawionej w ukfadzie zadajnika napiecia tadowania 22
zostaje pobudzony komparator, ktory poprzez elektryczny czion wykonawczy powoduje zamkniecie
stykow komutatora 23 i w wyniku wytadowanie baterii kondensatoréw 21 w obwodzie induktora 18.
Przez zwoje induktora 18 przeptywa krotkotrwaty, udarowy prad o przebiegu oscylacyjnym, indukujacy
prad wirowy w $ciance obrabianego elementu rurowego 5. Dynamiczne oddziatywanie pragdéw powo-
duje przemieszczenie w strone matrycy scianki elementu rurowego 5, ktéra przyjmuje forme wynikaja-
cq z ksztattu roboczych powierzchni matrycy. Po wytadowaniu kondensatorow 21 szczeki 17 matrycy
zostajg rozwarte. Urzadzenie pracowa¢ moze wedtug trzech trybdw pracy: sekwencyjna reczna, au-
tomatyczna, zerowanie. Wyboru odpowiedniego trybu dokonuje operator postugujgc sie przyciskami
usytuowanymi na pulpicie sterowniczym P.

Zastrzezenia patentowe

1. Urzadzenie do elektrodynamicznego rozpeczania metalowych elementéw rurowych, posiada-
jace zabudowane w ramowej konstrukcji nosnej: podajnik elementéw rurowych, generator pradu, ze-
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spét obrobczy induktora i dzielonej matrycy - ze szczekami napedzanymi podzespotem zwierajgco-
-otwierajacym, oraz pulpit sterowniczy, znamienne tym, Ze ponad zespotem obrébczym (IV) zabudo-
wany jest manipulator (lll), ktérego suport z dwoma chwytakami (8, 11) przemieszczany jest przez dwa
pneumatyczne sitowniki: poziomy (12) i pionowy (13) w ptaszczyZznie pionowej przechodzacej przez o$
induktora (18), przy czym chwytaki (8, 11) rozstawione sg w odlegtosci réwnej skokowi pneumatycznego
sitownika poziomego (12), a ponad to urzgdzenie posiada zderzak (4), usytuowany w potozeniu (A) przy
ktorym o0$ dosunietego podajnikiem (Il) do zderzaka (4) elementu rurowego (5) pokrywa sie z osig
lewego chwytaka (8) w skrajnym, lewym potozeniu suportu manipulatora (lll), natomiast po drugiej
stronie induktora (18) znajduje sie odbiornik wyrobu (25), usytuowany w potozeniu (C) odpowiadajg-
cym osi prawego chwytaka (11) w skrajnym, prawym potozeniu suportu manipulatora (lll).

2. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, Ze podajnik (Il) sklada sie z zasobnika (9), pio-
nowego podnosnika (1, 6), zeslizgu rurowego (10), prowadnika poziomego (7) oraz przesuwnika pneu-
matycznego (2), z ktorych: pionowy podnosnik ma ksztattowg koncoéwke (6) zamocowang na ttoczysku
sitownika pneumatycznego (1), posiadajgcg na gérnej powierzchni otwarte od goéry i wzdtuznie przeloto-
we gniazdo na element rurowy (5), gniazdo o osi pochylonej w kierunku zeslizgu rurowego (10) pod
katem wiekszym od kata tarcia, ponad to skok sitownika pneumatycznego (1) odpowiada wymiarowi
miedzy dnem zasobnika (9) a otworem wlotowym zeslizgu rurowego (10) natomiast zes$lizg rurowy (10)
wbudowany w boczng Scianke zasobnika (9) wygiety jest w dét po zewnetrznej stronie tej Scianki i do-
prowadzony nad prowadnik poziomy (7), ktéry zamkniety jest na kohcu zderzakiem (4) usytuowanym
w potozeniu (A) strefy obstugi manipulatora (lll).

3. Urzadzenie wedtug zastrz. 2, znamienne tym, ze nad otworem wlotowym do ze $lizgu ruro-
wego (10) zabudowany jest wahliwy sitownik pneumatyczny (3), na ktérego watku osadzone ramie
wyznacza podczas wychylania trajektorie przebiegajgca nieco powyzej obrysu elementu rurowego (5)
utozonego osig wzdtuz gniazda koncéwki (6), a ponad to do ttoczyska przesuwnika pneumatyczne-
go (2) zamocowana jest ptaska przestona, usytuowana wzdtuznie ponad ttoczyskiem i nieco ponizej
konca zeslizgu rurowego (10).

4. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, Zze dzielona matryca ma dwie, potéwkowe,
wymienne szczeki (17), zamocowane do ram podzespotu zwierajgco-otwierajgcego, ktére przesuwane
sg symetrycznie wzgledem induktora (18) przez sprzezenie srubag rzymska (16) napedzang przez
sprzegto podatne (15) od obrotowego silnika pneumatycznego (14).



L

0/@.0@

0O
00- eee @

[mml

Rysunki

5

PL 192 264 B1

It 1)

IO
]

Fig. 1




PL 192 264 B1

al

Fig. 2



PL 192 264 B1

v/

Fig. 3



PL 192 264 B1

12 13

L. 11

N

Fig. 4




10

PL 192 264 B1




PL 192 264 B1

22
’ .

L
-2

19
~220V

Fig. 6

11



12

PL 192 264 B1

Departament Wydawnictw UP RP
Nakfad 50 egz. Cena 4,00 zt.



