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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
工作物上への周期的な加圧に適合した第一の加圧部材（19;50）および第一の加圧部材（1
9;50）と協働する周期的に駆動される第二の加圧部材（26;51）を有し、該2つの加圧部材
（19;50および26;51）はその間に周期的クランプおよび供給のために帯状工作物(17)の受
容に適合し、一時的に帯状工作物（17）を拘束するために周期的に帯状工作物を第二の拘
束部材(47)に押圧するのに適合した、周期的に移動可能な第一の拘束部材(46)を有し、さ
らにドライブシャフト(3)およびドライブシャフト(3)上に縦方向に移動可能に配置された
振動カムドライブ装置(2)を有し、振動カムドライブ装置(2)が少なくとも第二の加圧部材
(26;51)に駆動可能に結合されており、さらに振動カムドライブ装置はドライブシャフト(
3)に堅固に結合された、伝達リンク装置(25,30,32,34,35,40,43)により第一の加圧部材(1
9;50)および第一の拘束部材(46)が駆動可能に取り付けられた1つのカムディスク(27)を有
し、第一の加圧部材(19;50)による周期的加圧動作および第一の拘束部材(46)による周期
的動作が前記1つのカムディスク(27)によって制御される、帯状工作物の周期的段階的供
給用装置であって、シングルカムディスク(27)にばねによって付勢され、該シングルカム
ディスク(27)に接するローラ(28)を有し、該ローラ(28)は、固定ピボットポイント(31)周
りに旋回するように支持されたアングルレバー(30)によって支持されており、さらに、ア
ングルレバー(30)に旋回可能に取り付けられ、かつ第一のピボットポイント(33)において
メインアーム(34)に旋回可能に取り付けられた第一のリンク部材(32)を有し、またさらに
第一のピボットポイント(33)から第一の距離(a)のところに位置する第二のピボットポイ
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ント(36)においてメインアーム(34)に旋回可能に取り付けられ、かつ第一のベアリングポ
イント(38)に支持された第一のダブルアームレバー(25)に第三のピボットポイント(37)で
旋回可能に取り付けられた第二のリンク部材(35)を有し、第三のピボットポイント(37)は
第一のベアリングポイント(38)から第二の距離(c)のところに位置しており、ダブルアー
ムレバー(25)は第四のピボットポイント(39)において第一の加圧部材(19;50)に取り付け
られており、第四のピボットポイント(39)は第一のベアリングポイント(38)から第三の距
離(d)のところに位置し、第一のピボットポイント(33)から第四の距離(b)のところに位置
する第五のピボットポイント(41)においてメインアーム(34)に旋回可能に取り付けられ、
かつ第二のベアリングポイント(44)で支持された第二のダブルアームレバー(43)に第六の
ピボットポイント(42)において旋回可能に取り付けられた第三のリンク部材(40)を有し、
第六のピボットポイントは第二のベアリングポイント(44)から第五の距離(e)に位置し、
第二のダブルアームレバー(43)は第七のピボットポイント(45)において第一の拘束部材(4
6)に取り付けられており、第七のピボットポイント(45)は第二のベアリングポイント(44)
から距離(f)のところに位置し、次式を満たすように前記各距離が選択されている装置。

【数１】

【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、帯状工作物の供給装置に係り、特には、工作物上への周期的な加圧に適合した
第一の加圧部材と、第一の加圧部材と協働し周期的に駆動される第二の加圧部材とを有し
、該２つの加圧部材は、その間に帯状工作物を受容し周期的にクランプ供給するため、第
二の拘束部材に帯状工作物を周期的に押圧し、一時的に帯状工作物を拘束するのに適合し
た、周期的に移動可能な第一の拘束部材を有する、帯状工作物の段階的供給用装置に関す
る。
【０００２】
【従来の技術】
帯状工作物を段階的周期的に供給する装置は、帯状工作物が装着可能で、作業または加工
のための種々の道具を押圧するプレス機と共に使用される。そのようなプレス機は一般的
にパンチプレスと呼ばれている。作業または加工に使用される帯状工作物の段階的供給は
、それぞれパンチプレスにおいて振動ローラまたはトングによって送られる。供給動作の
ため、帯状工作物は2つのローラの間またはトングによってクランプされる。ローラを有
する設計では、ローラは振動しながら所定の角度でその縦軸の周りを前後しながら回転す
る。トングを有する設計では、振動しながら直線的にトングから前後する動作が行なわれ
る。
【０００３】
帯状の工作物またはウェブの供給を行なうには、それぞれがローラまたはトングの間に挟
まれて送られる。前進動作が終了するとクランプが開放され、ローラまたはトングは元の
位置に戻る。
【０００４】
この復帰動作中、ウェブを拘束し続けるために、ウェブは拘束部材によって拘束される。
通常、ウェブを拘束し続けるためにカウンタ部材に対してウェブを締め付ける、縦に移動
可能なクランプバーが使用される。また、ウェブの加工品の精度に悪影響を及ぼす供給誤
差を防ぐため、例えば、いわゆるガイドピン穴が打ち抜き作業等の各工程を通して帯状の
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ウェブに打ち抜かれており、各工程の直前に、ガイドピン穴に入り込む位置決めピンによ
って、帯状工作物はガイドされ、正確に位置決めされるため、打ち抜きプレス用ツールは
十分な精度でウェブを加工することができる。
【０００５】
紐状のウェブがガイドピンにより拘束されている限り、供給部材も拘束部材も紐状ウェブ
に作用することはできず、紐状ウェブの加工または作業中、これらの部材は全て紐状ウェ
ブから離される。この作業状態は中間リフトと呼ばれる。
【０００６】
振動する供給ローラまたはトングの駆動は、通常、クランクドライブ配置または振動カム
ドライブ装置によって行われる。
【０００７】
クランクドライブを有する公知の供給装置では、180°にもなるクランク角の移動の間、
供給動作は正弦波状となり、動作の端位置では「瞬間的停止」および最大加速が発生する
。
【０００８】
他の設計の供給装置は、供給動作、すなわちローラまたはトングを動作させるための振動
カムドライブを有している。振動カムドライブの利点は、供給角が180°より大きなある
いは小さな値に設定でき、クランクドライブとは反対に、振動カムドライブの動作を多様
に選択できるということである。
【０００９】
【発明が解決しようとする課題】
従って、供給部材の加速度ゼロの長期停止を、供給動作の端位置で任意に設定することが
できる。これにより供給部材の動作の選択の柔軟性が増すものの、供給動作の端位置で、
ある程度の長さの停止が発生し、供給性能は低下する。
【００１０】
振動カムドライブにより周期的動作を駆動する公知の供給装置では、供給部材の一方にロ
ーラまたはトングなどを有し、他方に拘束部材を有するため、カウンタ部材を有するクラ
ンプバーは、それぞれ別のカムドライブによって制御される。それぞれの動作の過程が異
なるため、各々の間で正確な整合を必要とし、供給動作の端位置ではローラまたはトング
がそれぞれ停止し、加速度はゼロとなってしまう。そのような停止は供給性能の低下を招
き、ウェブ形の工作物を加工する際の生産量を低下させる。
【００１１】
また、端位置での「一時停止」および最大加速度でのクランクドライブで生じる曲線（正
弦波運動）に対応する、振動カムドライブのガイド部材によってそのような曲線を生じさ
せることは不可能である。
【００１２】
よって、本発明の総括的な目的は、振動カムの端位置において瞬間的停止および最大加速
を可能にするため、供給動作を行なうための加圧部材および拘束部材が1つのカムドライ
ブによって駆動される、帯状工作物の段階的、周期的供給を行なうための装置を提供する
ことである。
【００１３】
【課題を解決するための手段】
本発明の帯状工作物の段階的周期的供給用装置は、振動カムドライブ装置がドライブシャ
フトに堅固に結合された、工作物上への周期的な加圧に適合した第一の加圧部材および第
一の加圧部材と協働する周期的に駆動される第二の加圧部材を有し、該2つの加圧部材は
その間に周期的クランプおよび供給のために帯状工作物の受容に適合し、一時的に帯状工
作物を拘束するために周期的に帯状工作物を第二の拘束部材に押圧するのに適合した、周
期的に移動可能な第一の拘束部材を有し、ドライブシャフトおよびドライブシャフト上に
縦方向に移動可能に配置された振動カムドライブ装置を有し、振動カムドライブ装置が少
なくとも第二の加圧部材に駆動可能に結合されており、さらに振動カムドライブ装置はド
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ライブシャフトに堅固に結合された、伝達リンク装置により第一の加圧部材および第一の
拘束部材に駆動可能に取り付けられた1つのカムディスクを有し、第一の加圧部材による
周期的加圧動作および第一の拘束部材による周期的動作が前記1つのカムディスクによっ
て制御される。
【００１４】
【発明の実施の形態】
本発明は、上記に加えて、以下の添付図面にもとづく詳細な説明により、さらに理解され
る。
ウェブ供給装置のハウジング1内には振動カムドライブ装置2が位置する。振動カムドライ
ブ装置2は、マルチキーシャフトとして設計されたシャフト3によって駆動される。振動カ
ムドライブ装置2は複数のガイドレール4に沿って移動可能なように、ハウジング1内のガ
イドレール4に支持されている。振動カムドライブ装置2は、ローラ7、8をガイドするロー
ラガイド6を有するシリンダ5を含む。ローラ７、8はそれぞれ、ピボットピン10に揺動可
能に支持されたクランク9の位置または動作を制御する。
【００１５】
従って、クランク9は作動中に、実線で示した位置9と破線で示した位置9′との間で揺動
する。クランク9の中にはスライドブロック11が配置される。スライドブロック11は、ピ
ン12によって回転可能に支持されており、ピン12はトングサポート13の一部である。
【００１６】
クランク9は作動中、位置9と位置9’の間で振動し、図示した端位置間の距離線14はトン
グサポート13の供給長を示す。トングサポート13は、加工されつつあるウェブの供給方向
に振動しながら移動可能かつ距離線14に沿って往復できるようにシャフト15、16に支持さ
れ、距離線14の長さはクランク9の2つの端位置によって決まる。
【００１７】
トングサポート13はトングの下ジョー26を支持し、供給されるウェブ17はトングのこの下
ジョー26に載せられる。トングの上ジョー19を有する上トングサポート18は、ウェブの供
給動作方向に移動可能に、シャフト20に支持されている。上トングサポート18は、トング
サポート13の対応するボア孔内にピン21、22、23によって、垂直方向に移動可能に支持さ
れている。シャフト20はその両端に偏心ペグ24、24’を有し、これによってダブルアーム
レバーとして設計されたコントロールアーム25、25’に支持されている。
【００１８】
よって、トングの上ジョー19はトングの下ジョー26に対して、その間に位置するウェブ17
をクランプすべく動作したり、反対にウェブ17を開放すべくトングの上ジョー19がトング
の下ジョー26から離れるように動作する。それにより、クランプ位置においてトングの上
ジョーおよび下ジョーは、矢印14方向に往復運動する。クランプ状態においては、この運
動方向の1方向にウェブを供給すべく動作し、リフトされた状態においては、この運動方
向と逆向きに戻るように動作する。ウェブが開放されると、トングの上ジョー19は元の位
置に戻る。
【００１９】
図3の符号27は、振動カムドライブ装置2の、ハウジング1内におけるシャフト3に沿った動
作の調節可能な長さを示す。図3および図4に示した振動カムドライブ装置2の位置では、
供給長が限定されていることを示す。比較のため図5および図6を参照すると、その位置で
の振動カムドライブ装置2は、スライドブロック11のピン12の中心軸線がピボットピン10
の中心軸線と一致するため、供給長は制約されゼロになる。
【００２０】
次に、ウェブ供給装置とその動作を説明するために、伝達リンクとその動作について説明
する。一般に知られているように、あるリンク部材は二重に、すなわちフォーク状に各構
造部材に隣接して配置され、例えば、上トングサポート、クランプバー等の構造部材が２
つのリンク部材間に支持されている。シャフト3上には1つのシングルカムディスク27が位
置する。
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【００２１】
ローラ28は、ばね29によりカムディスク27に向かって付勢されている。ローラ28は、ピボ
ットポイント31、すなわちピン周りを回転するように支持されたアングルレバー30の一端
に支持される。第一のリンク部材32は、アングルレバー30のローラ28から離れた他端で回
動自在に取り付けられる。第一のリンク部材32は第一のピボットポイント33において伝達
リンクのメインアーム34に回転可能に取り付けられる（図７，８を参照）。
【００２２】
第二のリンク部材35は、第二のピボットポイント36においてメインアーム34に回動自在に
取り付けられる。第二のピボットポイント36は、第一のピボットポイント33から第一の距
離a（図8を参照）だけ離間したところに位置する。第二のリンク部材35は、第三のピボッ
トポイント37において第一のダブルアームレバー25に回動自在に取り付けられる。ダブル
アームレバーは、構造的には図１に示すように、2つのアーム25、25’があるが、説明を
容易にするために、一方のダブルアームレバー25のみを図7から図11まで図示している。
【００２３】
第一のダブルアームレバー25は、第三のピボットポイント37から第二の距離cだけ離間し
た位置にある第一のベアリングポイント38に支持される。第一のダブルアームレバー25 
は、第四のピボットポイント39において上トング部材19（または上トングサポート18）に
支持される。供給されるウェブ17は、トングの上ジョー19とその下に位置する下ジョー26
の間に伸びる。第四のピボットポイント39は、第一のベアリングポイント38から第三の距
離dだけ離間して位置する。
【００２４】
第三のリンク部材40は、第五のピボットポイント41においてメインアーム34に回転可能に
取り付けられる。第五のピボットポイント41は、第一のピボットポイント33から距離bだ
け離間した位置にある。第三のリンク部材40は、第六のピボットポイント42において第二
のダブルアームレバー43に回動自在に取り付けられる。第二のダブルアームレバー43は、
第二のベアリングポイント44に回動自在に支持されており、第七のピボットポイント45に
おいてクランプバー46に取り付けられる。クランプバー46は、固定サポート47にウェブ17
をクランプする。
【００２５】
第二のダブルアームレバー43の第二のベアリングポイント44は、第六のピボットポイント
42から第五の距離e、かつ第七のピボットポイント45から第六の距離fだけ離間した位置に
ある。メインアーム34は、第一のピボットポイント33から遠く離れた側の端においてばね
48上に載せられる。移動可能な当接部材49が、ばね48の領域で、メインアーム34の上方に
位置する。
上記した様々な距離は、以下の式を満たすように選択される。
【００２６】
【数２】

【００２７】
ウェブ供給装置のリンク装置の動作は以下の通りである。
図7は、供給装置の供給状態における様々な構造部材の位置を示す。カムディスク27が図7
に示した位置にあるときアングルレバー30は、ばね29の力に抗して時計回りに回転する。
アングルレバー30のこの旋回動作または位置はそれぞれ、第一のリンク部材32によってメ



(6) JP 4291925 B2 2009.7.8

10

20

30

40

50

インアーム34の第一のピボットポイント33に伝達され、メインアーム34は、ばね48の上に
載置される。
【００２８】
このようにしてメインアーム34の時計回りの回転動作が発生して、第二のリンク部材35は
上に動き（図による）、第一のダブルアームレバー25が第一のベアリングポイント38の周
りを旋回する。よって、トングの上ジョー19はウェブ17上に下降し、ウェブがトングの上
ジョー19とトングの下ジョー26の間にクランプされ保持されるように、ウェブを下ジョー
26に押圧する。その結果、クランプされたウェブ17は、クランク9の旋回動作に伴ってあ
る一定の距離、すなわち供給距離14だけ供給され、進む（図1参照）。
【００２９】
しかし同時に、クランプまたは加圧の際、バー46はウェブ17から離されねばならない。上
述のメインアーム34の旋回動作中は、トングの下ジョー26にクランプされたウェブ17上に
、トングの上ジョー19がしっかりと載置されるため、第二のピボットポイント36が固定支
点となる。最終的に、第三のリンク部材40が下方へ動き、第二のダブルアームレバー43は
そのベアリングポイント44の周りを反時計回りに回転し、加圧バー46が固定サポート47か
ら持ち上げられるため、ウェブが開放される。
【００３０】
図8は、ウェブ17の供給が終了した後のリンク装置の位置を示す。カムディスク27はさら
に矢印Ｇの方向に回転し、図8に示す位置にある。この位置は短時間だけの瞬間的位置に
すぎない。この位置において、トングのジョー19、26は閉位置にあると同時に、クランプ
バー46および固定サポート47はクランプ状態にある。上述のa－fの距離の関係から、ウェ
ブ17の厚さとは無関係にこの状態が確保される。
【００３１】
図9は、トングのジョー19、26が元の位置に戻る際の、リンク装置のそれぞれのリンク部
材の位置を示す。
【００３２】
ウェブ17は、クランプバー46および固定サポート47によって拘束される。ばね48のばね力
は、メインアーム34、第三のリンク部材40、および第二のダブルアームレバー43を経てク
ランプバー46に伝達される。それにより、メインアーム34は、第五のピボットポイント41
に支持され、その周りを旋回運動する。
【００３３】
このアングルアーム30の旋回運動は、第一のリンク部材32および第一のピボットポイント
33を経てメインアーム34に伝達される。メインアーム34は、第五のピボットポイント41周
りを上述のように旋回する。この動作は、第二のリンク部材35から第一のダブルアームレ
バー25に伝達され、第一のダブルアームレバー25は時計回りに回転する。これによりトン
グの上ジョー19がウェブ17から持ち上げられ離れる。トングの上ジョー19は、図9に示す
カムディスク27の位置で、その最大開位置に達する。
【００３４】
リンク装置の設計にもとづき、トングのジョー19、26は、クランプバー46がウェブ17上に
載置され、ウェブを固定サポート47に対して押圧する、すなわちウェブをクランプ状態に
拘束している場合にのみ、開位置にあることができる。反対にクランプバー46は、トング
の上ジョー19がウェブ17上にクランプするように載置されている場合にのみ、開位置にあ
ることができる。
【００３５】
このリンク装置によって生じた相互関係により、トングの上ジョー19およびクランプバー
46の動作は、振動カムドライブ2のドライブシャフト3に駆動可能に結合されたシングルカ
ムディスク27のみで制御される。動作中のいずれの時点においても、ウェブ17が開放され
ていることはない。トングの上ジョー19とクランプバー46が交互にウェブ上に載置される
動作が一時的にも重なることはない。
【００３６】
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上記のように、例えば、打ち抜きなどの実際の加工工程における、ウェブ17の正確な位置
決めや位置合わせでは、位置決めピン孔が上ツールによってウェブに打ち抜かれ、ツール
によるそのような位置決めや位置合わせにおける小さな供給誤差を修正するために、位置
決めピンがそれらの位置決めピン孔内に導かれる。位置決めピンが位置決めピン孔に挿入
されると、トングの上ジョー19およびクランプバー46は、ともにいわゆる中間リフトと呼
ばれる期間にウェブ17から持ち上げられ離れる。ちなみにこの中間リフトは、位置決めピ
ンの前方円錐部が位置決めピン孔に入った後しか起こらない。
【００３７】
中間リフトのこの位置は当接部材49によって設定され、時間、すなわち中間リフトの期間
は、垂直方向に調整可能な当接部材49の位置に依存する（図示位置を参照）。図10は、中
間リフト中のリンク装置の位置を示す。遠い方のばね48が完全に縮められている間、メイ
ンアーム34上に当接部材49が載置される。最終的に、メインアーム34と当接部材49との間
の接点がメインアーム34の支点になり、メインアーム34がこの支点周りに旋回する。これ
により、両方のリンク部材、すなわち第二のリンク部材35および第三のリンク部材40が下
に引張られ、2つのダブルアームレバー25、43がそれぞれのベアリングポイント周りに回
転する。その結果、トングの上ジョー19およびクランプバー46がともにウェブ17からそれ
ぞれ距離Ｈ、距離Ｈ’だけ持ち上げられ、打ち抜きプレスのツール、すなわち位置決めピ
ン孔に挿入された位置決めピンにより、ウェブの正確な位置決めまたは位置合わせが可能
となる。
【００３８】
上述の実施例における供給部材は、ウェブの供給面を直線的に前後するトングとして設計
されている。一般的に知られているように、ローラ形状の供給部材を有するよう設計され
ている場合もあり、その実施例について図11を参照しながら簡単に説明する。リンク装置
は上述のままであるが、トングの上ジョー19の代わりに上ローラ50が、トングの下ジョー
26の代わりに下ローラ51を使用する。図11に示したリンク装置の位置は、図７に示した位
置に対応し、これにもとづき供給段階を説明する。
【００３９】
上ローラ50は、第一のダブルアームレバー25に回転可能に支持され、ダブルアームレバー
25の動作によってウェブ17に押圧されるか、あるいは反対に、ウェブから持ち上げられる
。
【００４０】
下ローラ51は、振動カムドライブ装置2に駆動可能に結合されており、ウェブの供給方向
に振動する。
【００４１】
図示の位置においてウェブ17は、上ローラ50と振動する下ローラ51との間にクランプされ
た状態で保持されており、下ローラ51の回転動作により、前方に供給される。遠い方のば
ね48からメインアーム34に加えられる力は、リンク部材35および第一のダブルアームレバ
ー25によって上ローラ50に伝達される。この位置においてメインアーム34は第一のピボッ
トポイント33に支持される。ウェブ17は、振動するローラ50、51に堅固にクランプされ、
送られる。
【００４２】
上ローラ50がウェブ17上に載置されると直ぐに、カムディスク27の回転動作により、第二
のピボットポイント36は連続したメインアーム34の動作の支点となる。メインアーム34は
第二のピボットポイント36の周りを下向きに回転し、これにより第三のリンク部材40が下
方に引張られ、クランプバー46はウェブ17を開放すべく持ち上げられる。図11は、クラン
プバー46が最高状態に持ち上げられたときのカムディスク27の位置を示す。
【００４３】
ウェブ17の他の供給方法は、供給トングを有する実施例で説明したように、ウェブのクラ
ンプと開放が交互に行なわれる。これらの実施例間の基本的な違いは、クランプトングを
有する実施例においては、ウェブの供給方向に直線的に前後動作が行われるのに対して、
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アッパローラ50およびロアローラ51はウェブ17の供給方向に対して固定されており、その
軸周りに振動するということだけである。
【００４４】
本発明の好適な実施例を示し、説明したが、本発明はそれらに限定されるものではなく、
特許請求の範囲内で多様に具現化され、実施可能であることについて、明確に理解されよ
う。
【００４５】
【発明の効果】
本発明の装置は、上記構成としたことにより、供給動作を行なうための加圧部材および拘
束部材が1つのカムドライブによって駆動され、振動カムの端位置での瞬間的停止および
最大加速を可能とし、かつ帯状工作物を段階的、周期的に供給することができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】　図2のウェブ供給トングを有するウェブ供給装置の線II‐IIに沿っての断面図
である。
【図２】　図1のウェブ供給トングを有するウェブ供給装置の線I-Iに沿っての断面図であ
る。
【図３】　供給長が最大のときの振動カムドライブ装置の位置を示す、図1の線III-IIIに
沿っての断面図である。
【図４】　供給長が最大のときの振動カムドライブ装置の位置を示す、図1の線I-Iに沿っ
ての断面図である。
【図５】　供給長がゼロのときの振動カムドライブ装置の位置を示す、図1の線III-IIIに
沿っての断面図である。
【図６】　供給長がゼロのときの振動カムドライブ装置の位置を示す、図1のI-Iに沿って
の断面図である。
【図７】　供給トングおよびクランプバー制御のための伝達リンクの概要を示す図であり
、供給トングはクランプ位置にあり、クランプバーが開位置にあるウェブ供給装置の状態
を示している。
【図８】　ウェブ供給動作が停止した後の状態での伝達リンクの概要を示す図であり、供
給トングおよびクランプバーが閉位置にある状態を示している。
【図９】　供給トングが復帰動作中にある伝達リンクの概要を示す図であり、供給トング
は開位置にあり、クランプバーは閉位置にある。
【図１０】　ツール内に位置決めピンによるウェブのセンタリング時の伝達リンクの概要
を示す図であり、供給トングおよびクランプバーは共に開位置にある。
【図１１】　供給ローラを有する図7の実施例で示した状態に類似した伝達リンクの概要
を示す図である。
【符号の説明】
１　ハウジング
２　振動カムドライブ装置
３　シャフト
４　ガイドレール
５　シリンダ
６　ローラガイド
７、８　ローラ
９、９´　クランク
１０　ピボットピン
１１　スライドブロック
１２　ピン
１３　トングサポート
１４　距離線（供給距離）
１５、１６　シャフト



(9) JP 4291925 B2 2009.7.8

10

20

30

１７　ウェブ
１８　上トングサポート
１９　上ジョー
２０　シャフト
２１、２２、２３　ピン
２４，２４´　偏心ぺグ
２５，２５´　コントロールアーム
２６　下ジョー
２７　カムディスク
２８　ローラ
２９　ばね
３０　アングルレバー
３１　ピボットポイント
３２　第一のリンク部材
３３　第一のピボットポイント
３４　メインアーム
３５　第二のリンク部材
３６　第二のピボットポイント
３７　第三のピボットポイント
３８　第一のベアリングポイント
３９　第四のピボットポイント
４０　第三のリンク部材
４１　第五のピボットポイント
４２　第六のピボットポイント
４３　第二のダブルアームレバー
４４　第二のベアリングポイント
４５　第七のピボットポイント
４６　クランプバー
４７　固定サポート
４８　ばね
４９　当接部材
５０　上ローラ
５１　下ローラ
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