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(54) Maschine zum Biegen von strangförmigem Material, wie Rohren, Stangen, Profilen oder
Metalldraht

(57) Maschine (1) zum Biegen von strangförmigen
Material (7), wie Rohren, Stangen, Profilen oder Metall-
draht, mit einem Maschinenbett (2), das Parallelführun-
gen (4) aufweist, die verschiebbar einen Wagen (5) zum
Zuführen und Drehen, sowie zur winkelgenauen Posi-
tionierung eines Rohres aufnehmen, wobei das Maschi-
nenberr (2) T-Form aufweist und die Querstreben (3)
des T-förmigen Bauteiles an seiner Oberseite und an
seiner Unterseite Parallelführungen (10,11) aufweist

und diese Parallelführungen (10,11) einen gesteuert
verfahrbaren Wagen (12) aufnehmen und dieser Wagen
(12) einen Biegekopf (14) aufnimmt, der mit einer fest
angeordneten Welle (15) ausgerüstet ist, und die Welle
(15) and beiden Enden (16) Biegeformen (17,18) auf-
nimmt, die mit schwenkbaren Biegearmen (19,20) zu-
sammenarbeiten und der Biegekopf (14) von einer ho-
rizontal angeordneten Welle (42) aufgenomen ist und
gesteuert um die Achse (Y) der horizontal angeordneten
Welle (42) positionierbar ist.
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Beschreibung

[0001] Die vorstehende Erfindung betrifft eine Ma-
schine zum Biegen von strangförmigem Material, wie z.
B. Rohren, Stangen Profilen oder Metalldraht.
[0002] Es ist aus dem Stand der Technik bekannt ge-
worden, zum Biegen von Rohren, Stangen, Profilen
oder Metalldraht Maschinen einzusetzen, die aus einem
Maschinenbett bestehen, wobei dem Maschinenbett z.
B. ein Rohr zugeführt wird, dessen vorderes Teil einem
Biegevorgang zu unterziehen ist.
[0003] Für den Vorschub des Rohres ist ein gesteuert
verfahrbarer Wagen vorgesehen, der entlang paralleler
Führungen des Maschinenbettes verfahrbar ist. Der
Wagen ist mit einem Spannfutter versehen, das es er-
möglicht, das Rohr zu spannen. Ferner erlaubt das
Spannfutter eine präzise, gesteuerte Drehbewegung
des Rohres um dessen Längsachse.
[0004] Am vorderen Ende der Biegemaschine sind in
übereinander angeordneter Lage mehrere Biegeformen
vorgesehen, die wahlweise in Übereinstimmung mit der
Achse des zu biegenden Rohes positionierbar sind. Da-
durch eröffnet sich die Möglichkeit, unter Zuhilfenahme
eines bekannten, schwenkbaren Biegearmes, in Über-
einstimmung mit dem vorderen Rohrstück, Biegevor-
gänge durchzuführen, die die Erstellung von Biegungen
mit unterschiedlichen Radien und unterschiedlichem
Krümmungsverlauf ermöglichen.
[0005] Die modernen Biegemaschinen der beschrie-
benen Art weisen in Übereinstimmung mit dem vorde-
ren Ende des Rohres auch häufig Einrichtungen zum
Abtrennen des Rohrstückes, welches den Biegevorgän-
gen unterzogen wurde, auf.
[0006] Ferner sind den bekannten Biegemaschinen
roboterartige Greifeinrichtungen, Rutschen oder Trans-
portbänder zugeordnet, mit denen das gebogene Werk-
stück abgefördert wird.
[0007] In den bekannten Maschinen ist die Welle, die
eine Vielzahl von Biegeformen mit unterschiedlichen
Biegeradien aufweist in Richtung der Längsachse der
Aufnahmewelle verschiebbar um die ausgewählte Bie-
geform in eine gewünschte Arbeitsstellung zu bringen,
d.h. in Übereinstimmung mit der Achse des zu biegen-
den Rohres.
[0008] Eine Einrichtung zur Durchführung solcher
Verschiebebewegungen ist vom technischen Stand-
punkt her gesehen, aufwendig und erfordert Kontroll-
und Antriebseinrichtungen für eine genaue Lageaus-
richtung der Welle zusammen mit den Biegeformen ge-
genüber dem zu biegenden Rohr.
[0009] Des weiteren kann der bekannte Biegekopf
zwei oder maximal drei verschiedene Biegeformen auf-
nehmen. Es hat sich aber gezeigt, dass es für den Be-
treiber der Maschine wünschenswert wäre, über eine
grössere Anzahl von Biegeformen zu verfügen, die so-
fort und ohne Unterbrechung der Arbeitsweise der Ma-
schine zur Verfügung stehen, um somit eine grössere
Anzahl von Biegevorgängen mit unterschiedlichen Bie-

geradien durchführen zu können.
[0010] Ein weiterer Nachteil, der den bekannten Bie-
geköpfen anhaftet, ist darin zu sehen, dass keine Mög-
lichkkeit besteht, die gebogenen Werkstücke vorsichtig
und ohne Beschädigung des Werkstückes in vorbe-
stimmter Lage nach Durchführung des Biegevorganges
abzulegen.
[0011] Aufgabe der vorstehenden Erfindung ist es, ei-
ne Biegemaschine vorzuschlagen, die mit einer grossen
Anzahl unterschiedlicher Biegeformen ausgerüstet ist,
wobei die verschiedenen Biegeformen mit grösster Ge-
schwindigkeit und Genauigkeit in Arbeitsstellung bring-
bar sind und der Biegekopf derartig ausgebildet ist, dass
ein behutsames und genaues Ablegen der bearbeiteten
Werkstücke nach Durchführung des Biegevorganges
möglich wird.
[0012] Erfindungsgemäss wird diese Aufgabe unter
Einsatz einer Maschine zum Biegen von strangförmi-
gem Material, wie Rohren, Stangen, Profilen oder Me-
talldraht dadurch erreicht, dass die Maschine aus einem
Maschinenbett besteht, das Parallelführungen aus-
weist, die verschiebbar einen verfahrbaren Wagen zum
Zuführen und Drehen sowie zum winkelgenauen Po-
stionieren eines Rohres aufnehmen, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Maschinenbett T-Form aufweist und
die Querstrebe des T-förmigen Bauteiles an seiner
Oberseite und an seiner Unterseite parallel angeordne-
te Führungen aufweist, welche einen gesteuert verfahr-
baren Wagen aufnehmen, und dieser Wagen einen Bie-
gekopf aufnimmt, der mit einer fest angeordneten Welle
ausgerüstet ist und die Welle an beiden Ende Biegefor-
men mit entsprechenden, verschwenkbaren Biegear-
men aufnimmt, die mit schwenkbaren Biegearmen zu-
sammenarbeiten und der Biegekopf von einer horizon-
tal angeordneten Welle aufgenommen ist und gesteuert
um die Achse der horizontal angeordneten Welle posi-
tionierbar ist.
[0013] Mit einer Maschine, die die aufgeführten Merk-
male aufweist, wird es möglich, eine ausgewählte Bie-
geform schnell und mit grösstmöglicher Präzision in der
gewünschten Arbeitslage anzuordnen.
[0014] Es wird nicht notwendig sein, die Maschine für
den Wechsel der Biegeformen abzuschalten. Des wei-
teren wird es ermöglicht, das Rohrstück nach Durchfüh-
rung des Biegevorganges mit grosser Sorgfalt abzule-
gen, indem der Biegekopf in Richtung der Ablageebene
entsprechend geneigt wird.
[0015] Es ist ferner vorteilhaft, dass die Maschine die
Möglichkeit eröffnet, Biegevorgänge nach rechts oder
nach links durchzuführen.
[0016] Das gebogene Werkstück kann auch wahlwei-
se rechts oder links vom Maschinenbett abgelegt wer-
den.
[0017] Der Erfindungsgegenstand wird nun genauer
anhand eines Ausführungsbeispieles beschrieben und
in den beigefügten Zeichnungen dargestellt.
[0018] Es zeigen:
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Figur 1 die Biegemaschine in perspektivischer An-
sicht;
Figur 2 die Biegemaschine in einer Vorderansicht
mit dem Biegekopf in einer ersten Biegestellung;
Figur 3 die Biegemaschine in einer Vorderansicht
mit dem Biegekopf in einer zweiten Biegestellung;
Figur 4 die Maschine während der Druchführung ei-
ner Drehbewegung des Biegekopfes; und
Figur 5 die Maschine in perspektivischer Ansicht
unter schematischer Darstellung der verschiede-
nen Drehvorrichtungen und Antriebsmotore.

[0019] Wie der Figur 1 zu entnehmen ist, weist die
Biegemaschine, die gesamthaft mit 1 gekennzeichnet
ist, ein T-förmiges Maschinenbett auf, das aus einem
länglichen Teilstück 2 sowie einer Querstrebe 3 besteht,
die das vordere Ende des Maschinenbettes 1 bildet.
[0020] An seiner Oberseite nimmt das aus den Bau-
teilen 2, 3 bestehende Maschinenbett parallel angeord-
nete Präzisionsführungen 4 auf.
[0021] Die Führungen 4 nehmen verfahrbar einen
Wagen 5 auf, der ein Spannfutter 6 zum Spannen eines
Rohres 7 aufweist.
[0022] Mit dem Spannfutter 6 kann das Rohr 7 um sei-
ne Längsachse, die schematisch mit (x) gekennzeich-
net ist, gedreht werden. Die Querstrebe 3 des Maschi-
nenbettes 2 weist an ihrer Vorderseite eine vertikal aus-
gerichtete Wand 8 auf, die in ein Wandstück 9 übergeht,
die sich geneigt nach vorne erstreckt.
[0023] Das Wandstück 8 nimmt eine Präzisionsfüh-
rung 10 auf, und am unteren Ende der geneigt angeord-
neten Wand 9 ist eine weitere Präzisionsführung 11, an-
geordnet.
[0024] In den Raum, der durch die Wänden 8 und 9
begrenzt ist, ist ein Wagen 12 eingesetzt, der prismati-
sche Form aufweist.
[0025] An seiner Oberseite stützt sich der Wagen 12
an der Präzisionsführung 10 ab und an seiner Untersei-
te liegt der Wagen 12 an den Präzisionsführungen 11
auf.
[0026] Unter Verwendung, z.B. einer Kugelumlauf-
spindel 40, die von einem steuerbaren Motor 41 ange-
triebenen aird, kann der Wagen 12, wie mit dem Dopp-
felpfeil (f) dargestellt, verfahren werden. Damit ist der
Wagen 12 mit grösster Präzision gegenüber dem Rohr
7, das einem Biegevorgang auszusetzen ist, positionier-
bar.
[0027] An der Vorderseite nimmt der Wagen 12 einen
Lagerkörper 13 auf, der z.B. unter Zuhilfenahme einer
horizontal angeordneten Welle 42, die in kräftigen Prä-
zisionslagern angeordnet ist, die im Inneren des Kör-
pers 13 angeordnet sind, einen Biegekopf auf, der ge-
samthaft mit 14 gekennzeichnet ist.
[0028] Die horizontal angeordnete Welle 42 ist mit ei-
nem Zahnkranz 43 verbunden, der im Aufnahmekörper
13 angeordnet ist; der Zahnkranz 43 ist unter Zuhilfe-
nahme eines steuerbaren Motors 44, der im Inneren des
Wagens 12 angeordnet ist, angetrieben (siehe Figur 5).

[0029] Der Biegekopf 14 nimmt eine Säule 15 auf, die
ortsfest gegenüber dem Körper des Biegekopfes 14 an-
geordnet ist; die abstehenden Enden 16 der Säule 15
nehmen eine Mehrzahl von Biegeformen 17, 18 auf.
[0030] Die Biegeformen weisen unterschiedliche Bie-
gedurchmesser auf.
[0031] Jeder Biegeformgruppe 17 bzw. 18 ist ein an
sich bekannter und verschwenkbarer Biegearm zuge-
ordnet, der nur schematisch dargestellt und mit 19 bzw.
20 gekennzeichnet ist.
[0032] Die Biegearme 19, 20 sind derartig gelagert,
dass ein Verschwenken um die Achse der Welle 15 er-
möglicht ist.
[0033] Zu diesem Zweck nimmt die Säule 15 einen
Zahnkranz 45 auf, der drehbar gelagert ist und unter Zu-
hilfenahme eines steuerbaren Motors antreibbar zur
Durchführung einer Schwenkbewegung ist.
[0034] Der Figur 2 kann die Maschine in Vorderan-
sicht entnommen werden.
[0035] Der Wagen 12 wurde nach links auf den Prä-
zisionsführungen 10 und 11 verfahren und der Biege-
kopf 14 wurde um die Achse (Y) der Welle 42 des Bie-
gekopfes 14 verschwenkt, um dadurch zu gewährlei-
sten, dass von der Biegeformgruppe 17 die obere Bie-
geform 17' gegenüber dem Rohr 7 positioniert wird und
die Durchführung eines Biegevorganges unter Zuhilfe-
nahme des mit 19 gekennzeichneten Schwenkarmes
ermöglicht wird.
[0036] Da der Aufbau eines Biegearmes 19 sowie
dessen Antriebseinrichtungen für einen Fachmann be-
kannt ist, wurden in den Zeichnungen diese Baugrup-
pen nur schematisch angedeutet.
[0037] Der Figur 3 kann entnommen werden, dass
der Wagen 12 auf Präzisionsführungen 10 und 11 zur
rechten Seite der Querstrebe 3 verfahren wurde; gleich-
zeitig wurde der Biegekopf 14 um die Achse (Y) gedreht,
um die Biegeformgruppe 17 nach unten zu verschwen-
ken und dabei die Biegeformgruppe 18 oberseitig anzu-
ordnen, wobei eine Biegeform 18' in genauer Biegestel-
lung gegenüber dem Rohr 7 positioniert wurde.
[0038] Wird es gewünscht, die Biegeformgruppe 18''
in Übereinstimmung mit dem Rohr 7 zu positionieren,
ist es erforderlich, den Wagen 12 um einen weiteren Be-
trag nach rechts zu verschieben, wie dies schematisch
mit dem Pfeil (f) angedeutet ist; gleichzeitig erfolgt ein
Verschwenken des Biegekopfes 14 (für einen genau
vorher festgelegten Winkel (α)) um die Achse (Y) des
Biegekopfes 14 um zu ermöglichen, dass die Biegeform
18'', die grösseren Durchmesser aufweist, gegenüber
dem Rohr in Biegestellung positioniert wird.
[0039] Für einen Positioniervorgang einer ausge-
wählten Biegeform der Biegeformgruppe 17 bzw. 18
sind folgende Schritte durchzuführen:

a) ein präziser Positioniervorgang des verfahrbaren
Wagens 12 auf den Parallelführungen 10, 11;
b) eine vollständige Drehbewegung bzw. eine teil-
weise Schwenkbewegung und eine genaue Lage-
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anordnung des Biegekopfes 14 um die Achse (Y),
um die Umfangsnute einer ausgewählten Biege-
form gegenüber dem Rohr, das einem Biegevor-
gang zu unterziehen ist, auszurichten.

[0040] Der Figur 4 kann das Spannfutter 6 des Wa-
gens 5 sowie das zu biegende Rohr 7 entnommen wer-
den. Des weiteren sind die Parallelführungen 10 und 11
sichtbar, die an der Vorderseite der Querstrebe 3 des
Maschinenbettes, das gesamthaft mit 1 gekennzeichnet
ist, angeordnet sind.
[0041] Auf den parallel angeordneten Führungen 10
und 11 ist der Wagen 12 in Richtung der Doppelpfeiles
(f) verschiebbar. Ferner wird aus Figur 4 ersichtlich,
dass die ganze Biegeformgruppe 14 eine Drehbewe-
gung bzw. eine Schwenkbewegung um die Achse (Y)
der Welle 42 durchführen kann, wie dies durch den Dop-
pelpfeil (i) angedeutet ist.
[0042] Durch Überlagerung der Verschiebebewe-
gung (f) des Wagens 12 mit der Drehbewegung (i) des
Biegekopfes 14 wird es ermöglicht, die Biegeformgrup-
pen 18, bzw. 17 schnell in eine gewünschte Arbeitsstel-
lung zu bringen und die ausgewählte Biegeform 17, 17';
18, 18' rasch und genau gegenüber dem zu biegenden
Rohr 7 zu positionieren.
[0043] Dank der Möglichkeit, den Biegekopf 14 zu-
sammen mit den Biegeformen 17, 18 von der Mittenach-
se des Rohres 7 zu entfernen, und dank der Möglichkeit,
die Biegeformgruppen 17, 18 präzise und gesteuert zu
verschwenken, eröffnen sich neue Möglichkeiten, das
bearbeitete Rohrstück in einer vorteilhaften und vorbe-
stimmten Lage sorgfältig zu entladen.
[0044] Dank der Möglichkeit, die Biegeformgruppen
17, 18 vom Spannfutter 6 zu entfernen und dank der
Möglichkeit, eine gesteuerte Dreh- oder Schwenkbewe-
gung der Biegeformen um 360° durchzuführen, sowohl
nach rechts als auch nach links um die Achse (Y) des
Biegekopfes 14, eröffnen sich auch vorteilhafte Mög-
lichkeiten einer feinfühligen Übergabe des gebogenen
Werkstückes, z.B. an ein Transportband oder an eine
Rutsche (nicht dargestellt).
[0045] Der Figur 5 kann entnommen werden, dass
der Wagen 12 z.B. mit einer Kugelumlaufspindel 14
wirkverbunden ist.
[0046] Die Kugelumlaufspindel 14 wird von einem
steuerbaren Motor angetrieben, der unter der Kontrolle
einer NC-Einrichtung der Maschine steht.
[0047] Zur Durchführung einer gesteuerten Dreh-
oder Schwenkbewegung des Biegekopfes 14, weist die
horizontal angeordnete Welle 42 des Biegekopfes einen
Zahnkranz 43 auf, der mit dem Zahnrad eines steuer-
baren Motores 44 in Wirkverbindung steht.
[0048] Auch der Motor 44 ist über die NC-Einrichtung
der Maschine 1 steuerbar, somit wird es möglich, den
Biegekopf 14 um einen genauen und vorbestimmten
Winkel zu schwenken, oder den Biegekopf 14 um 360°
zu drehen.
[0049] Zum Verschwenken der Biegearme 19, 20 ist

an der Welle ein drehbarer Zahnkranz 45 angeordnet,
die mit den schwenkbaren Biegearmen wirkverbunden
ist.
[0050] Der drehbare Zahnkranz 45 steht mit einem
Zahnrad in Wirkverbindung. Dieses Zahnrad wird durch
einen steuerbaren Motor (nicht dargestellt in Figur 5) an-
getrieben. Auch dieser steuerbare Motor ist mit der
NC-Einrichtung der Maschine 1 wirkverbunden.

Patentansprüche

1. Maschine (1) zum Biegen von strangförmigem Ma-
terial (7), wie Rohren, Stangen, Profilen oder Me-
talldraht mit einem Maschinengestell (2), das Par-
allelführungen (4) aufweist, die verschiebbar einen
Wagen (5) zum Zuführen und Drehen sowie zum
Spannen und winkelgenauem Positionieren eines
Werkstückes (7) aufweist, dadurch gekennzeich-
net, dass das Maschinenbett (2) der Maschine (1)
T-Form aufweist und eine Querstrebe (3) des T-för-
migen Bauteils an seiner Oberseite und an seiner
Unterseite parallele Führungen (10, 11) aufweist,
die einen gesteuert verfahrbaren Wagen (12) auf-
nehmen und dieser Wagen (12) einen Biegekopf
(14) aufnimmt, der mit einer fest angordneten Welle
(15) aufgerüstet ist, und diese Welle an beiden En-
den (16) Biegeformen (17, 18) mit entsprechend
schwenkbaren Biegearme (19, 20) aufnimmt und
der Biegekopf (14) von einer horizontal angeordne-
ten Welle (42) aufgenommen ist, und gesteuert um
die Achse (Y) der horizontal angeordneten Welle
(42) positionierbar ist.

2. Maschine, zum Biegen von strangförmigem Mate-
rial (7), nach Patentanspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Querstrebe (3) des Maschinen-
bettes (2) an der Vorderseite einen vertikal verlau-
fenden Wandabschnit (8) aufweist, der in einen ge-
neigt angordneten Wandabschnitt (9) übergeht, der
sich und nach vorne erstreckt, dass die Wand (8)
eine Präzisionsführung (10) aufweist und am unte-
ren Ende der geneigten Wand (9) eine Präizions-
führung (11) vorgesehen ist, und dass der von den
Wänden (8, 9) begrenzte Raum einen Wagen (12)
aufnimmt, der entlang der Präzisionsführungen (10,
11) verschiebbar ist.

3. Maschine, zum Biegen von strangförmigem Mate-
rial, nach Patentanspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Wagen (12) mit einer Kugelum-
laufspindel wirkverbunden ist und die Kugelumlauf-
spindel von einem steuerbaren Motor (41) angetrie-
ben wird.

4. Maschine, zum Biegen von strangförmigem Mate-
rial, nach Patentanspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass mit dem Wagen (12) ein Aufnahme-
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körper (13) wirkverbunden ist, der über eine hori-
zontal angeordnete Welle (42) einen in seiner Lage
positionierbaren (i) Biegekopf (14) aufnimmt.

5. Maschine, zum Biegen von strangförmigem Mate-
rial, nach Patentanspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die horizontal angeordnete Welle
(42) mit einem Zahnkranz (43) wirkverbunden ist,
der im Aufnahmekörper (13) angeordnet ist und der
Zahnkranz (43) über einen steuerbaren Motor (44)
antreibbar ist, wobei der Motor im Inneren des ver-
fahrbaren Wagens (12) angeordnet ist.

6. Maschine, zum Biegen von strangförmigem Mate-
rial, nach Patentanspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Aufnahmewelle (15) abstehen-
de Enden (16) aufweist, die Biegeformgruppen (17,
18) aufnehmen.

7. Maschine, zum Biegen von strangförmigem Mate-
rial, nach Patentanspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Welle (15) einen drehbaren
Zahnkranz (45) aufnimmt, der mit Biegearmen (19,
20) wirkverbunden ist und der Zahnkranz (45) von
einem steuerbaren Motor (1) angetrieben ist.
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