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(54) Zafizeni pro pohon pohyblivych prvk stroje

(57) zatrfzenf vhodné pro osnovni vodide
tkaciho stavu obsahuje ploché kyvné péky,
jejich¥ roviny smd¥uji k spolelné ose otédleni,
p¥idem# vidy dvé kyvné pdky jsou od sebe
vzdédlend v axid&lnim sm8ru o tloudtku kyvné
péky, kterd je mezi nimi. KaZdd kyvné pdka

mé& radidlnf undeci &4st, napf. v podob&
haku, palce, vidlice apod., s ni% &eln& za-
bira, s val{ umo¥hujicf kyvny pohyb, plochy
spojovaci konec pohyblivého prvku, vytvofeny
v kontrastu k uvedené radidlni unédSeci &asti,
jeho? rozm&ry rovnob&iné s osou otéleni kyv-
nych pék dosahujf nejvy$ hodnoty paralelnich
rozméri dotyéné kyvné pdky. PPitom vidy dvé
kyvné péky, ‘vzddlené od sebe v axidlnim smé&ru
o tloudfku kyvné pdky, kterd je mezi nimi,
maj{ své hnaci konce spolu se spojovacimi
konci p¥islugnych pohyblivych prvkd jednotli-
vé ulofeny v nehybném vodicim luZku, vytvofe-
ném mezi dv&ma paralelnfmi plochymi aily,

je¥ se rozprostirajl podél trajektorie hnaci{-
ho konce doty&né kyvné paky a spojovaciho
konce p¥islu¥ného pohyblivého prvku, a sou-
tasné tvor{ ho¥énf vedeni pro spojovaci konec

pohyblivého prvku zabfrajicfho s hnacim Obr. 1
koncem kvvné pdky, kterd je mezi nimi.
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Vyndlez se tykd zaffzeni pro pohon pohyblivych prvkd stroje prostfednictvim plochych
kyvnych pék, jejich% roviny sm&¥ujf kolmo k ose otdleni, pFifem? jsou vidy dvé kyvné péky
od sebe vzddlené v axidlnim sméru o tloudtku kyvné pdky, kterd je mezi nimi.

Takovym za¥f{zen{m je nap¥. zaFfzen{ tkacfho stavu pro individudln{ pohon osnovnich

v i e,

U znémého zaffzeni tohoto druhu je mno¥%stvi kyvnych pdk, odpovidajici{ po&tu osnovnich
vodi&l, uloZeno ve st¥{dé jedna a jedna na dvou paralelnfch hffdelf{ch a stejné mno¥stv{
kyvnych padk je podobn& uloZeno na dal¥ich dvou paralelnich h¥idelich, rovnob&inych s prve
zminénymi. P¥itom je vZdy jedna kyvnd pdka z jedné dvojice paralelnich h¥fdeld poloZena
v jedné roviné s jednou kyvnou pdkou z druhé dvojice paralelnfich h¥{deld a spojena s jednim
spojovacim koncem osnovniho vodide. Jednotlivé dvojice kyvnych pdk, nesouci{ osnovni vodid,
jsou pak navzdjem pohybové sptraZeny tak, Ze se mohou otédlet ve stejném smyslu a Sase. Takové-
to uspofddani kyvnygch pé& vyZaduje nejen neumdrn& rozsdhlou konstrukei za¥f{zenf{ jako celku,
ale pro své mimoFddné vysoké ndklady na vyrobu a dGdrZbu neni p¥ijatelné zv1&%t& tam, kde
je tfeba pou’ivat vice pohyblivfch prvki na jednotku délkového rozmdru. Krom& toho se ka%d4
z navzéjem prilehlych kyvnych pék mi%e pohybovat pouze v rozsahu thlu, ktery v #4dném p¥ipadd
nezahrnuje polohu, v ni%# by se setkdvaly jejich hnaci konce. To je toti%? diktovéno formou
spojen{ nit&nek, jako pohybliv§ch prvkd, s kyvnymi pdkami; spojovaci konce nité&nek jsou
zde provle&eny skrze p¥i¢né otvory v hnacfch konefch kyvngch pék a jako oko, fixujic{i spoje-
n{, vy&nivaji{ po strandch z kyvnych pdk a pfeké&Zeji. Pro ur&ity zdvih pohyblivych prvkl
by tedy bylo nutno volit v&tE{ osovou vzdélenost p¥isludngch paralelnich h¥idell nebo/a
délku ramen kyvnych pidk, kterd maji hnac{ konce. To m4 ovSem za nésledek dal$f{ zvétSovéni

rozm&rd konstrukce a zvySovani ndkladl na vyrobu zafizenf.

O%elem vyndlezu je umoZnit pohon pohybliv§ch prvkd stroje pouZitf{m mén& rozm&rnych

a nadkladnych opatfeni.

Ukolem vyndlezu je vyYeSit uspo¥dddni kyvnych pdk a jejich spojeni{ s p¥islu¥nymi pohybli-

vymi prvky tak, aby bylo dosaZeno uvedeného dcelu.

Tento kol je podle vyndlezu spln&n tim, %e kyvné pdky jsou uloZené otdfivé na spoled-
ném htfdeli a ka?dd z nich m& radidlni undSeci &4st, napf. v podob& héku, palce, vidlice
apod., s ni% Gelnd zabird, s val{ umoZfiujic{ vzdjemny kyvny pohyb, plochy spojovaci konec
pohyblivého prvku, vytvofeny v kontrastu k uvedené radi&ln{ undfec{ &&sti, jehoZ rozméry
rovnobdiné s osou ot&leni kyvné paky dosahuji nejvy¥ hodnot paralelnfich rozméri doty&né
kyvné péky, pfifemZ vidy dvé kyvné pdky, vzddlené od sebe v axidlnfm sm&ru o tloudfku kyvné
piky, kterd je mezi nimi, maj{ své hnaci konce spolu se spojovacimi konci p¥fslufngch pohybli-
v§ch prvkt jednotliv& uloZeny v nehybném vodicim ldZku, vytvofeném mezi dvéma paralelnimi
plochymi d{ly, je% se prostirajf podél trajektorie hnaciho konce doty&né kyvné padky a spojo-
vacfho konce p¥islufného pohyblivého prvku, a soudasn tvofi{ boéni vedeni pro spojovaci
Xonce pohyblivého prvku zabirajfcfho s hnacim koncem kyvné pdky, kterd je mezi nimi.

Hlavni pfednosﬁﬂ za¥fzenl podle vyndlezu je, e pouze dimenzovénim tloustky kyvnych
p&k a s nimi zabirajgcich spojovacich koncd pohyblivych prvkil lze zcela vyhovét poZadavku
na sefazen{ jakéhokoliv podtu pohyblivych prvkd na jednotku délkového rozméru, pritemZ
jednoduchost provedenf vede k relativng nizkym pofizovacim ndkladdm. MoZnost sefazeni vice

pohyblivych prvki na jednotku délkového rozm&ru pak p¥ind81 zvyZenf{ rozsahu pouZitelnosti.

P¥iklad proveden{ za¥izeni podle vyndlezu je zndzorn&n na vykrese, kde pEedstavuje
obr. 1 pohled na uspo¥&ddni kyvnych pdk s pohyblivymi prvky ve sm&ru osy oté&eni kyvngch
pdk a obr. 2 pliidorysny pchled na vyobrazenf podle obr. 1.

1
Na obr. 1 jsou zndZorndny pouze dva pohyblivé prvky a jim jednotlivé p¥ifazené dvé
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kyvné pdky, nebof vice t&chto souddst{ je tvarovéno a dimenzovino podle’ nich ve vz4jemné
podobnosti. Tyto pohyblivé prvky a kyvné pdky jsou v daldim oznadovény podle pot¥eby jako
prvn{ pohyblivy prvek 1, druhy pohyblivy prvek 2, prvni kyvnd 'pdka 3 a druh& kyvné péika 4. —

Podle obr. 1 jsou poufity dvouramenné kyvné péky 3, 4 plochého tvaru, které jsou uloZeny
t&snd k sobd na mfstnd povném horvizontdlnfm h¥fdeli 5 tak, %o joileh onsa X ol&denf Jo shodnad
Hogeone e tekow oson hi fdele 5. Piitowm je vidy krat%(, C4ste®nd zndzorndné rameno 6 al
kyvné pdky 3 a 4 spojeno s nezndzorndnym ak®nim &lenem rovn&% neznézornéného fidicfho Ustroji
pro udflen{ vratného pohybu kyvnym pdkdm 3, 4 v obrécenych smirech A.

Konstrukce zminénych ak¥nf{ch &lent a ¥{dicfho tstroji nen{ pro podstatu vyndlezu rozho-
dujfci. MiZe jit nap¥. o soustavu vadek navzdjem fazové& pootofenych nebo ¥roubovych h¥fdel,
jak zndmo z vyloZendho patentového spisu DE 1 201 268 apod.

Druhé, del3{ rameno 8 prvni kyvné pdky 3, kterd je z pohledu na obr. 1 zfejmd jako
nejblizZsf, vybihd od osy X otdfeni vlevo, p¥iem? se smérem k hnacfmu konci nejd¥fve nahoru
a dolll roz$ifuje a poté od nejvét3f E{¥ky zuiuje zp&t, zhruba ke st¥edu E{¥ky. V mist&
spojovéni okraji md pak hnac{ konec tohoto druhého ramene 8 upravenou radi&lni undSeci
¢ést. Tuto radidlni undSeci &4st tvof{ nahoru sm&¥ujfci hdk 9, jehoi vnit¥ni st&na prechézi
nejspodnéj¥im koncem 10 ve st&nu 11 vysee 12, vytvofené nad hdkem 9. S hékem 9 Seln& zabira
spojovac{ konec 13 prvnfho pohyblivého prvku 1, spu¥té&ného vertikdlnd dold.

L]

Spojovaci konec 13 prvniho pohyblivého prvku 1 je vytvofen v kontrastni podob& k héku
9 prvni kyvné pdky 3 jako opa&n& sm&fujic{ protihdk 14. P¥itom je Ghel rozevieni protihdku
14 v&t3i ne? vrcholovy thel héku 9, takZe protih&k 14 v zobrazené klidové poloze dosed4
na vrchol héku 9 nejspodnéjs$im koncem 15 své vnitint st&ny. Uhel rozevieni héku 9 je také
vét${ neZ vrcholovy dhel protihdku 14. V disledku toho vznik4 mezi spojovacim koncem 13
prvniho pohyblivého prvku 1 a protilehlym t&lem prvni kyvné pdky 3 vile, umoZnujfci vzéjemny
kyvny pohyb prvnfho pohyblivého prvku 1 a prvnf kyvné pdky 3 v rovin& kolmé k ose X oté&&eni
kyvaych pdk 3, 4.

Druhd kyvnd p&ka 4, hlavn& jeji radidlni undSeci &4st, je vytvoFena zcela ve shodd s prvni
kyvnou pékou 3, pouze s tim rozd{lem, Ze se uvedend radidlni undSeci &4st nach&zi od osy X otéle-
ni na men$im polomé&ru neZ u prvni{ kyvné pdky 3. Rovné% spojovaci konec 17 druhého pohyblivého
prvku 2 je pak shodné& vytvarovén jako spojovaci konce 13 prvniho pohyblivého prvku 1.

DalS{ kyvné paky (viz té% obr. 2), uloZené rovn&% na hffdeli 5 ndsleduji v *ad& za
druhou kyvnou pdkou 4 a jsou vytvarovény a jednotlivé zabirajf s p¥{sluSnymi pohyblivymi
prvky ve st¥fdé jako prvni kyvnd pédka 3 a za ni druh& kyvn& pdka 4. V dlisledku toho vidy
roz§i¥ené Cdsti druhych ramen dvou kyvnych pdk, odpovidajfcich prvni kyvné pédce 3, tvoff
boén{ vedeni pro spojovaci konec pohyblivého prvku zabfirajici s kyvnou pdkou, kterd je
mezi nimi. Naproti tomu bo¢ni veden{ spojovacich koncl pohyblivych prvki, zabfirajfcich
s kyvnymi pdkami odpovidajic{ prvni kyvné pédce 3, obstardvaji mezi hnac{ konce téchto kyv-
nych pék vloZené paralelni ploché dfly 18, které se prostirajf{ podél jejich trajektorie.
Tyto ploché dfly 18 vybfhajf{ hfebenovité z nehybné vertik&in{ nosné desky 19.

Dik vySe popsanému uspofadddni mohou byt pohyblivé prvky 1, 2 pohybovény kyvnymi pékami
3, 4 bud v jednom sméru, zatimco jejich pohyb v druhém sméru obstardvd nezndzorn&né b&Zné
protitaZné zat¥izeni, nebo v obou smérech.

Protita?nd za¥f{zenf p¥itom mohou tvo¥it nap¥. tainé pruZ?iny spojené jednotlivé s druhy-
mi nezndzornénymi spojovacimi konci pohyblivych prvkG 1, 2, ale také dalsi kyvné péky,
konstruované jako vySe uvedené pdky 3, 4 a ulo%ené k protibé&Zné funkci na dal8im h¥ideli,
ktery je rovnob&Zny s h¥idelem 5 nesoucim vySe uvedené kyvné pdky 3, 4, zatimco druhé spojo-

vac{ konce pohyblivych prvk& 1, 2 jsou upraveny v obrdceném tvaru k prvnimu.
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K obousm&rnému pohybovani pohyblivych prvkd 1, 2 pouze kyvnymi pékami 3, 4 mohou poslou-
Zit jednak spoluzabirajfci hdky 9 kyvnych pdk 3, 4 a protihdky 14 pohyblivych prvka 1,
2, jednak stény vysedf 12 v kyvnjyeh pAkdch 3, 4 leifcf nap¥{& smdru pohybu pohyblivych
prvkd 1, 2 a tvof{ci fakticky kloubovd 1li%ka pro protilehlé st&ny spojovacich konci 13,
17 pohvhlivych prvkd 1, 20 Ryvad paky 3, 4 dontdvaif pohybh od nezndzorndnyoh f\k(‘?n((‘h?l(\nﬁ

bé¢Znym zplsobem v rozsahu omezeného dhiu L.

Za¥fzen{ podle vyndlezu je vhodné obzvl4%t& pro pohon osnovnich vodi&t tkaciho stavu.

PREDMET VYNALEZU

zatfizeni pro pohon pohyblivych prvk® stroje, zejména osnovnich vodiél tkaciho stavu,
prost¥ednictvim plochych kyvnych p&k, jejichZ roviny sm&¥uji k ose oté&feni, pficemZ jsou
vidy dv& kyvné padky od sebe vzddlené v axidlnim sm&ru o tloultku kyvné pdky, kterd je mezi
nimi, vyznadené tim, Ze kyvné pdky (3, 4) jsou uloZené otdfivé& na spole®ném h¥ideli (5)
a ka¥dd z nich md na svém hnacim konci radidlni unédSecf &4st, nap¥. v podob& hdku, palce,
vidlice apod., s ni%Z Zeln& zabir4d, s vali pro kyvny pohyb, plochy spojovaci{ konec (13, 17)
pohyblivého prvku (1, 2), vytvofeny v kontrastu k radidlni undSeci &4sti p¥islusné kyvné
pdky (3, 4), jeho? rozméry rovnobé&Zné s osou (X} otd&feni kyvnych pdk (3, 4) dosahujf nejvys
hodnoty paralelnfch rozmérd doty&né kyvné péaky (3, 4), prifem? vidy dvé kyvné pdky, vzdilené
od sebe v axidlnim sméru o tloudtku kyvné pdky, kterd je mezi nimi, majf své hnaci konce
spolu se spojovacimi konci p¥islu$nych pohyblivych prvkd jednotlivé& uloZeny v nehybném
vodicim lé%ku, vytvofeném mezi dvéma paralelnimi plochymi df{ly (18), jeZ se prostiraji
podél trajektorie hnaciho konce doty&né kyvné pdky a spojovaciho konce p¥islufného pohyblivé-
ho prvku, a soudasn& tvo¥i bo&ni vedeni pro spojovaci{ konec pohyblivého prvku zabirajiciho

s hnaci{m koncem kyvné pdky, kterd je mezi nimi.

1 vykres
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