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I/
4 . РАЗРАБОТКА И ИССЛЕДОВАНИЕ ПРЕССОВ С ПРОГРАММНЫМ 

УПРАВЛЕНИЕМ НА БАЗЕ СЕРИЙНО ВЫПУСКАЕМЫХ ПРЕССОВ 
С ПРИМЕНЕНИЕМ МАНИПУЛЯЦИОННЫХ МЕХАНИЗМОВ

4 . 1 .  Анализ основных тенденций развития вырубных прессов 
с программным управлением.

В развитии мировой обувной и кожгалантерейной промышленнос­

ти наблюдается тенденция автоматизации не вс е го  технологического 

процесса, так как это затрудняется наличием большого количества 

переменных факторов, связанных с постоянным влиянием моды., а  от­

дельных участков или объединение ряда операций и последователь­

ная автоматизация их.

Одной из основных тенденций в развитии раскройного обору­

дования является создание вырубочных прессов с программным уп­

равлением, работающих в полуавтоматическом или автоматическом 

режиме.

В настоящее время ведущими фирмами -  изготовителями прессов 

-а в т о м а т о в  с программным управлением являются (США) S ch o n

(ФРГ), Сох  ̂Wzight (А нглия), Anvez. (Франция), pedezsen 
(Дания).

3а, рубежом выпуск вырубочных прессов с программным управ­

лением начался в конце 1960-х начале 1970-х го д о в . С 1977 года 

в периодических зарубежных изданиях появились сообщения об уп­

равлении прессами -  автоматами от ЭВМ. К этому периоду относит­

ся появление за  рубежом первых микропроцессоров.

Зарубежные специалисты предполагают, что в 1990 году обору­

дование, управляемое ЭВМ будет использоваться для выполнения 

30$ операций в обувном п рои ж од стве , а к 2000 году -  80$.

Использование вырубочных прессов с программным управлением 

становится все  более эффективным в связи с увеличением выпуска
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