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(54) Zépadkovy mechanismus k prfem&n& kyvavého
pohybu na pfetrzity rota&ni pohyb

(57) Zapadkovy mechanismus m& na vykyv-
né pdce usporaddidny dv& jednoramenné z4a-
padky a jednu dvouramennou zdpadku, je-
JichZ 0loZné Eepy jJsou uspofddény ve vr-
cholech rovnostranného trojuhelnika, je-
ho% geometrickym t&2idtdm prochdzi osa
kyvani této paky. UloZné &epy, na nichg
.Jsou zdpadky volnd oto&néd, jsou kinema-
ticky svézany s &lemem pro fizeni smyslu
otd¢eni rohatky, pFilemZ tyto z4padky
jsou se svymi GloZnymi &epy spojeny pou-
ze pruZinami vetknutymi p#i&né& do jejich-
Utloznych &epd. Natodenim a aretovanim
&lend v prislu3ié poloze jsou vidy dvo-
jice zdpadek, totiZ jedna z jednoramennym >
zépadek a jedno z ramen dvouramenné za-
padky pruing pritladena do funk&niho >
z4b&ru s rohatkou. Tim lze jedinym z4-
sahem zm&nit funkci zdpadek i jejich
pruiin.
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Vyndlez se tyka zdpadkového mechanismu k premé&né kyvavého pohybu na pretriity
rotaini pohyb.

V tomto oboru jsou zndma Fedeni, kterd vyuZitim jedné zapadky zabirajici s ro-
hatkou prfem&nuji na otddivy pohyb rohatky pouze jeden kyv kaZdého vykmitu kyvavé péky
a vyuzitim dvou zépadek mohou vyuZivat i zp&tného kyvu této pdky k tomu, aby ve stej-
ném smyslu pohnuly rohatkou o dalsi natad&ivy krok. JestliZe se v3ak ma Cast&ji mé&nit
smysl otafeni rohatkou, pak se u t&chto FeSeni vyskytujil potiZe. Bud je tfebs do &in-
nosti mechanismu zapojit dal3i dvojici opa&nd orientovanych zdpadek a pouZit rohatky
s opa&nd orientovanymi pilovymi zuby, anebo cely mechanismus pfestavét, tj. obratit,
pridem% je tifeba zm&nit i smysl plsobeni pruZin, které tyto z4padky pfitladuji do zéa-~
b&ru s rohatkou.

G&elem vyndlezu je odstranit tyto nedostatky a propracovat takovy zépadkovy me-
chanismus vyuZivajici k otad&eni rohatky v obou smyslech vykyvu péky nesouci tyto za-
padky tak, aby jednoduchym zdsahem bylo moino tento mechanismus jen sefizovat pro 2a-
douci smysl otadfeni zdpadkami pohdné&né rohatky.

Toho je dosaZeno tim, %e uloZné &epy zdpadek takového mechanismu jsou otolné
a jsou kinematicky svézany s &lenem pro *izeni smyslu pGsobeni t&chto zdpadek na ro-
hatku a tedy pro fizeni smyslu jejiho otdZeni, piitem2 v kaZdém z uloZnych fepl téchro
zdpadek je p*i&nd vetknuta pruZina, jejiZ volny konec je spojen s prisludnou zapadkou.
Ddle je poradovaného u&inku doseZeno tim, 2e na dvojzvratné vykyvné péace tohoto mecha-
nismu jsou usporddény tiFi zdpadky, totiz dvé jednoramenné a jedna dvouramenns, soumér-
n& ulofend mezi ob&ma jednoramennymi zépadkami, jejichZ Glo2né Zepy jsou uspofaddany ve
vrcholech rovnostranného trojdhelnika, jehoZ geometrické t&2idt& je v ose vykyvu této
dvojzvratné vykyvné péky. Navic i pfi vlastni otolnosti GloZnych &epl jsou vSechny ti¥i
zdpadky na t&chto uloZnych &epech oto&né. Pfitom v souladu s vyndlezem je Clenem pro
¥izeni smyslu otad&eni rohatky, svazanym kinemeticky s uloZnymi &Eepy zdpadek, disk s ra-
didlnimi z&Xezy, s nimi% jsou v zdb&ru radidlni koliky spojené s UloZnymi &epy zapadek,
ptipadné &elnd ozubené kolo zabirajici s ozubenymi pastorky uspofadanymi pevnd na GloZ-
ndch &epech zapadek. U obou t&chto alternativ provedeni je G&inny polomér vzajemného
z4béru v kinematickém spojeni mezi uloZnymi &epy a &lenem pro fizeni smyslu otaeni ro-
hatky na strang tohoto Zlenu v&t3i neZ polomér na strané GloZnych Cept.

Toto Fedeni m& né&kolik prednosti a vyhod. Jednak tim, Ze nijak neomezuje mechanis-
mus v jeho schopnosti pohdnét rohatku ve stejném smyslu pii obou vykyvech kyvné paky
- v jednom i v druhém smyslu - ale poskytuje moZnost jednoduchého pfesefizovani pro
ten &i onen smysl otd&eni rohatky, anii by se musel n&jak pFfestavovat, anebo se musely
pFesazovat pruiny tak, aby vidy pfitlalovaly zdpadky smérem k rohatce. UmoZnuje to
pravé ta skute&nost, Ze uloiné Zepy zédpadek jsou oto&né a pruziny v nich jsou pfilné
vetknuty, takZe natolenim té&chto GloXnych &epl, spojenych kinematicky s éle22~pro [ T
zeni smyslu otd&eni rohatky, dochdzi i k napruZeni pruZin v takovém smyslu, v jakém

je tieba pro zméndny smysl plsobeni zépadek.

Bli%e budou tyto prfednosti objasnény na podkladé popisu pfikladného provedeni me-
chanismu podle vyndlezu, ktery je zndzorn&n na vykresech, pfi&emZ na obr.l je celkbpy
pohled na mechanismus pfémény kyvavého pohybu na pfetrzity pohyb otalivy, a to s jed-
nim provedenim prostifedku pro fizeni smyslu otd€eni rohatky, a na obr.2 je jiné prove-

deni tohoto prostfedku.

Kyvavy pohyb paky 1 (obr.l) je pFevéd&n na pretrZity otddivy pohyb rohatky 2
systémem zdpadek 3, 4, 5, uloZenych soum&rné kolem osy 6 této kyvné pdky 1. Systém za-
hrnuje dvé zdpadky 3, 4 jednoramenné a jednu dvouramennou zapadku 5, uloZenou soumér-
n& mezi nimi. UloZend &epy 7, 8, 9 t&chto zdpadek 3, 4, 5 jsou oto¢nd uloZeny ve skfi-
ni la a jsou navzdjem kinematicky svézédny s &lenem 10 pro Fizeni smyslu otraleni rohat-
ky 2, pfitem? v ka%dém z té&chto uloinych Zepl 7, 8, 9 je pfi&n& vetknuta pruzina, ktera
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je druhym volnym koncem spojena s prisludnou zdpadkou. V ulofném Cepu 7 prvé jednora-
menné zdpadky 3 je to pruZina 11, v GloZném &epu 8 druhé jednoramenné zépadky 4 je to
pruzina 12 a kone&nd v ulofném Zepu 9§ t¥eti dvouramenné zépadky 5 je to pruZina 13.
O%elem t&chto pruzin 11, 12, 13 je pFitlalovat piisludné zdpadky 3, 4, 5 do zdb&ru se
zuby rohatky 2, aby kyvavym pohybem péky 1 dochizelo vidy k jednosm&rnému z4b&ru téch-
to zapadek 3, 4, 5 s rohatkou 2. Vzhledem k provedeni zdpadky 5 jeko dvouramenné jsou
k dispozici v podstatd dvd dvojice zépadek - kazdé z nich pro jeden smysl otaleni ro-
hatkou ~ takZe je-1li jedna dvojice v zéb¥dru s touto rohatkou 2, musi byt druhé dvojice
mimo 24b&r s ni. Za dané podminky, aby obou kyvd péky 1 bylo vyuZito ke stejnému smys-
lu ota%eni rohatkou, jsou uloZné &epy 7, B, 9 uspoiddany ve skifini la péky 1 tak, Ze
prom&ty jejich os vymezuji vrcholy rovnostranného trojuhelnika 14, jeho% gecmetrické
té248t8 15 je v ose 6, kolem ni% pdka 1 kyve. Timto provedenim je také zajiSté&no, Ze
thlové natodeni rohatky 2 zfstédvs pii obou smyslech vykyvu pdky 1 stejné.

Kinematickou vazbu viech t#i uloZfnych &ept 7, 8, 9 s &lenem 10 pro *izeni smyslu
otéteni rohatky 2 a pFi&nym vetknutim prulin 11, 12, 13 v nich je sledovéno jednoduché
plesefizovani mechanismu, tj. zm&na aktivity dvojic zapadek a v souvislosti s tim 1
zména smyslu pdsobeni pru®in, 11, 12, 13. Tuto kinematickou vazbu moZno zajisté fedit
z4sadnd n&kolika prfevodovymi mechanismy, pro jejichZ volbu jsou ovSem rozhodujici pro-
vozni i vyrobni podminky, jim% se musi pod*idit, Hraje tu oviem svou roli i konstrukce
samotného zapadkového mechanismu, toti2 ta skutefnost, zda se na otdZeni rohatky 2 po-
dil{ ramena Sa a S5b dvouramenné zépadky 5 jako ramena tla&nd, nebo taind. Pfesto, Ze
je na vykrese zakresleno jako pfiklad jednodu3si FeSeni zdpadkového mechanismu s vy-
ufitim obou ramen 5a, 5b jsko tlanych, je moZné pouit i Fedeni s tdmito rameny taZny-
mi. Tato alternativa vyZaduje u dvouramennéd zépadky 5 toliko jiné provedeni konct ramen
5a, 5b, ale slo2it&3si vazbu UloZného &epu Qrs glenem 10. Je tedy vyhodn#j$i fedit tu-
to kinematickou vazbu napf. jednoduchymi &elnd ozubenymi koly (obr. 1), pFfipadné diskem
se zatezy a radidlnimi koliky zapudténymi do UloZnych Zepl 7, 8, 2 zépadek 3, .4, S
(obr. 2). U tohoto druhého provedeni je tedy #idici &len 10 pfedstavovén diskem s ra-
dislnimd zd*ezy 16, s nimiZ v zébéru Jsbu radidlni koliky 17 pevn& spojené s GloZnymi
%epy 7, 8, 9 zépadek 3, 4, 5. Je celkem pFirozené, Ze tvar zdfezd 16 odpovidé podmin-
kém odvalu bokd kolikd 17, pFi&emZ uhlové natofeni uloZnych &epd 7, 8, 2 odpovida
pouze nutnosti pruiného piitlalovéni zapadek 3, 4, 3 proti zub&m rohatky 2. U zmingné-

ho-prvého provedeni kinematické.wazby. mezi..iloZnymi.Cepy 7, 8,.9 a &lenem 10 je tenz

to &len proveden jako &elnd ozubené kolo 18 (obr. 1), které je v trvalém zab&ru s ozu-
benymi pastorky 19, 20, 21, pevn& spojenymi s témito wloZnymi Zepy. V obou t&chto pfi-
4, 5 na uloZfnych Zepech 7, 8, 9 voln& oto&né a jsou

pédgéﬁmbrovedeni jsou zdpadky 3,
s nimi spojeny jen zmin&nymi pruinami 11, 12, 13, vetknutymi pfi&né do té&chto uloZ-
nych Zepd. P*i natoZeni 0loZnych &epl Z, 8, 9 jsou tedy pruZiny 11, 12, 13 prostfedkem,
ktery privede prisludné zdpsdky do zab&ru s rohatkou 2 a daldi uhlové natoleni &lenu

10 je pruZnd k rohatce 2 pfitla&i, protoZe se timto dalSim pootodenim &lenu 10 pruiiny
11, 12, 13 napruzi. K tomuto uGlelu je mozno Zep s osou &, kolem niZ péka 1 kyve, opatiit
gtythranem pro trubkovy kli&, aby se &len 10 mohl snadno nataddet do pat¥i&né polohy,

v ni% se zajisti prostrienim areta&niho &epu 24 pfes st&nu skiiné la do ptisludného
otvoru v tomto &lenu 10, Druhy takovy otvor 25 ve skiini la slouz{ k aretaci &lenu 10

v druhé jeho aktivni poloze pro opa&ny smysl otdleni rohatky 2 a tfeti otvor 26 slouii

k zajidté&ni neutrdlni polohy zépadek 3, 4, 3, Vv niZ jsou mimo zdb&r s rohatkou 2. Aby
bylo dosaZeno piritlaku zépadek 3, 4, 5 jejich pruZinami 11, 12, 13, je ulinny polcomdr

R vzajemného zdb&ru v kinematickém spojeni mezi uloZnymi Zepy 7, 8, 9 a &lenem 10 na
strand tohoto &lenu v&t3i ne% polom&r r na strané GloZnych Cepb.

Protofe rohatks 2 se mile otaddet v obou smyslech, jsou jeji zuby 2a (obr. 1)
&tvercového tvaru s boky rovnob&Zfnymi, aby zavér vdech zdpadek 3, 4, 5 byl vidy stej-
ny, at se rohatka 2 ma otdCet tim &i onim smyslenm,
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PFLi vykyvu dvojzvratné pdky 1 naptfiklad sm&rem dold, tj. ve smyslu Sipky 22, je
v poloze &lenu 10,zndzorndné na obr. 1, zdpadke 3, tlatend pruin& proti rohatce 2,
v zdb&ru se zuby 2a této rohatky 2 a natd&i ji ve smyslu chodu hodinovych rutitek,
zatim co rameno Sa zdpadky 5 "nabira" zdvih, aby v ndsledujicim vykyvu pdky 1 ve smys-
lu 8ipky 23 zapadlo svym ozubem na temeni do zdb&ru s rohatkcu 2, kterou p¥i tomto
vykyvu opoudti zdpadka 3. Takto se v zdb&ru s rohatkou 2 st¥idé zdpadka 3 s ramenem
5a zépadky 5, pFiZemZ ob& ji natdleji ve stejném smyslu a o stejny uhel. Obrécenim
chodu rohatky 2 tim, 2e se &len 10 natoli opa&nym smyslem a zajisti se aretalnim &e-
pem 24 v otvoru 25, zapadka 3 se odkloni od rohatky 2, zatim co zspadka 4 se svym ozu-
bem na temeni k ni spolu s ramenem 5b z4padky 5 pFikloni. P¥itom dojde k napruZeni
pruzin 12 a 13 v opa&ném smyslu neZ pfedtim & uvedené zdpadky se k rohatce 2 pruiné
pritladi. Pak pfi st*idéni vykyvu péky 1 ve smyslu Sipek 22, 23 zabiraji zapadka 4
a rameno 5b dvouramenné zapadky 5 z opalné strany rohatky 2 a tudiZz ji natadCeji v opad-
ném smyslu neZ predtim.

Popsany mechanismus nalezne své upotifebeni v3ude tam, kde jde o pfemé&nu kyvavé-
ho pohybu na pohyb rotaini a jeho konstrukce se ukdZe vyhodnou v8ude tam, kde jde
o nutnost reverzace tohoto rotainiho pohybu, Jednim z obord uplatnéni tohoto mechanis-
mu Je napfikiéd stavitelstvi, kde by spojenim rohatky s matici bylo moZno vytvoiit
efektivni zveddk pouZitelny v systému takovych zafizeni uplatnovanych v metod& zveda-
nych stropd.

K zabran&ni zp&tného unédeni rohatky pri "nabiréni” zdvihu zépadkami neni zde
vlastng ani pot¥eba 24dné blokovaci zapadky, protoZe bezprost¥edn& po uvkonéeni zdvihu
jedné aktivni zapadky vstupuje do &innosti druhd aktivni zapadka. V pripadg, Ze by na-
priklad pfi pouZiti popsaného mechanismu WV konstrukci Sroubovych zveddkl pro metodu
zvedanych stropd bylo tieba blokovat i Zpétné natdZeni 3roubl v disledku uvolhovéni
jejich pruZného nakrouceni, je mo%no poufit o sob& zndmou blokovaci zapadku.

PREDMET VYNALEZU

1. Zgpadkovy mechanismus k prem&nd kyvavého pohybu na pfetrZity rota&ni pohyb, sestd-
vajici z rohatky a z pruzn& k ni piitlagovatelnych zédpadek usporadanych na dvoj-
zvratné vykyvné préce,.jejiZ.osa. vykyvu.je_ soumdrné postavena viaci uloinym cepum
téchto zépadek, vyznaleny tim, Ze GloZné Zepy (7, 8, 9) té&chto zépadek (3, 4, S)
jsou oto&né a jsou kinematicky svézany s ¢lenem (10) pro fizeni smyslu pdsobeni
téchto zépadek (3, 4, 5) na rohatku (2), pFilemZ v kazdém z uloZnym &epl (7, 8, 9)
jsou pri&nd vetknuta pruZina (11,12,13), jejiZ volny konec je spojen s prislusdnou
zapadkou (3, 4, 5).

2. Zapadkovy mechanismus podle bodu 1 vyznaleny tim, 2e na jeho dvojzvratné vykyvné
pace (1) jsou uspoFddany ti¥i zapadky (3, 4, 5), totiz dvé& jednoramenné zspadky
(3, 4) a jedna dvoursmennd zépadka (5), soumérng uloZend mezi ob&ma jednoramennymi
z4padkami (3, 4), jejichZ Ulo2né Zepy (7, 8, 9) jsou usporaddny ve vrcholech rovno-
stranného trojuhelnika (14), jehoZ geometrické t&Zijté (15) je v ose (6) vykyvu
této dvojzvratné paky (1).

3, Z4padkovy mechanismus podle bodl 1 a 2 vyznadeny tim, Ze zapadky (3, 4, 5) jsou
na svych GloZnych &epech (7, 8, 9) otolné.

4, Zapadkovy mechanismus podle bodd 1 a% 3 vyznaleny tim, e &lenem (10) pro fizeni
smyslu otaZeni rohatky (2), kinematicky svézanym s GloZnymi &epy (7, 8, 9) zapa-
dek (3, 4, 5), je disk s radidlnimi zafezy (16), s nimiz jsou v zabéru radialni
koliky (17) spojené s uloZnymi Zepy (7, 8, 9) zapadek.@ 4, 5).

5. Zapadkovy mechanismus podle bodd 1 a2 3 vyznadeny tim, e &lenem (10) pro fizeni
smyslu otd&eni rohatky (2) je &elng ozubené kolo (18) zabirajici s ozubenymi pas-
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torky (19, 20, 21) uspofddanymi na UloZnych Zepech (7, 8, 9) zépadek (3, 4, 5).

6. Zdpadkovy mechanismus podle bodd 1 az 5 vyznateny tim, %e G&inny polom&r (R) vza-
Jemného zdb&ru v kinematické vazbd mezi uloZnymi Zepy (7, 8, 9) a &lenem (10) pro
fizeni smyslu oté&eni rchatky (2) Je na stran& tohoto &lenu (10) v&t3{ neZ polomér
(r) na strand ulofnych &ept (7, 8, 9).

1 vykres
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OBR. 2
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