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(57)  Anotace:
Presny typ monolitického rotaéniho pruzného kloubu
umoziujici zvét§eni pracovniho rozsahu rotace kloubu
oproti jeho bézné konstrukci. Princip vyuziva pro
zvétSeni pracovniho rozsahu plovouci pohyblivé Easti
pruzného mechanizmu. Kloub obsahuje alespon dvé v

podstaté tuhé kotevni ¢asti (1) uzpisobené k upevnéni k

predmétim, které maji byt kloubem spojeny. Mezi

kotevnimi ¢astmi (1) je vZzdy usporadana alespon jedna v
podstaté tuha plovouci ¢ast (5). Mezi kotevni ¢asti (1) a

plovouci ¢asti (5) je vzdy vytvofena pruzné
deformovatelna ¢ast (2). Kloub je vytvoten z jednoho

kusu materialu nebo z nékolika kusi materialu spojenych
v jeden celek. Vsechny pruzné deformovatelné ¢asti (2)

leZi v podstaté v jedné piimce, ktera je soucasné v
podstaté osou (O) rotace kloubu. Kotevni ¢ast (1) od
plovouci ¢asti (5) a/nebo plovouci ¢ast (5) od jiné

plovouci ¢asti (5) je ve sméru osy otaceni vzdy oddélena

mezerou.
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Pruzny kloub pro spojeni dvou piredméti

Oblast techniky
Predkladané feSeni se tyka reseni presného bezvlilového rota¢niho pohybu realizovaného novym

usporadanim pruzného kloubu. Vynalez tedy cili na oblast techniky zabyvajici se presnym
polohovanim.

Dosavadni stav techniky

Pruzné klouby jsou mechanické pohyblivé prvky umoznujici realizovat pohyb elastickou
deformaci konkrétnich ¢asti dilu vyrobeného z jediného kusu materialu. To pfinasi vyhody téchto
mechanickych konstrukci vyuzivajici pruzné klouby spocivajici predevsim v eliminaci vali v
mechanizmech, které by byly realizovany z nékolika navzajem kontaktné propojenych soucasti.
Diky tomu jsou mechanizmy zaloZené na principu pruznych kloubt tradi¢né pouzivany v mnoha
zatizenich, zejména tam, kde je vyzadovan ptfesny a opakovatelny pohyb bez tfeni a opotiebeni.
Jejich ¢astou nevyhodou je ale maly pracovni rozsah pohybu.

Typicky pruzny mechanizmus se sklada z jediného dilu — kusu materialu, ktery je obroben tak, Ze
v materialu vzniklou ziizena mista, kde ptisobenim vnéjsich sil nebo momenti dochazi k elastické
deformaci a tim i1 k vzajemnému pohybu riznych jeho éasti. Z vyrobnich diivodi je obvykle dil
pruzného mechanizmu obroben vhodnou 2D technologii, a tak 1ze na povrchu dilu pozorovat
projekci rovinného 2D motivu, ktery definuje mista, kde dochazi k elastické deformaci, a dale
mista, kde k zadné deformaci nedochézi. Cilovy funkéni pohyb daného pruzného mechanizmu je
obvykle uvazovan jako vzajemny pohyb téchto tuhych kotevnich ¢asti 2D obrobeného dilu, kde
deformace neni zadouci a které jsou pripojeny k dalsim dilim, jejichz vzdjemny pohyb ma dany
pruzny kloub realizovat. Detailni pfehled znamych feseni rotacnich pruznych kloubt: je uvedeno v
nedavném clanku D. F. Machekposhti, N. Tolou, J. L. Heder, A Review on Compliant Joints and
Rigid-Body Constant Velocity Universal Joints Toward the Design of Compliant Homokinetic
Couplings, Journal of Mechanical Design, MARCH 2015, Vol. 137/032301.

Pruzné klouby lze rozdélit na dvé zakladni skupiny. Monolitické pruzné klouby realizuji pohyb
elastickou deformaci ve velmi omezeném prostoru, jehoz délka v roviné 2D motivu je obvykle
mensi nez tloustka materidlu, ve kterém je 2D motiv vytiznut, aby vznikl vysledny 3D tvar
pruzného mechanizmu. Konkrétni tvar zizené casti 2D motivu realizujici elastickou deformaci
miZe byt rizny a obvykle je ¢asti kruznice, elipsy, paraboly nebo jiné ktivky, naptiklad i tsecky
nebo obdélniku vytvarejici tvar kratké planzety. Ostatni ¢asti mechanizmu maji charakter tuhych
¢asti, kde vlivem pUsobicich sil nebo momentli k zadné zadané elastické deformaci nedochazi.
Priklady nejbéznéjSich typii rotacnich monolitickych pruznych kloubt jsou uvedeny na obr. 1A az
1C. Klouby zde maji rizné tvary profilu elastické casti kloubu. Na obr. 1A je kruhovy profil, na
obr. 1B obdélnikovy profil a na obr. 1C je uveden V profil. Na vSech obrazcich je zobrazena osa
O rotace, okolo které dochazi k rotaci jednotlivych kotevnich ¢asti 1 pruzného kloubu, a to pomoci
elastické deformace pruzné casti 2 kloubu. Ta je vytvotfena obrobenim materialu dilu kolmo na
rovinu 3 dilu, obsahujici tvar daného 2D motivu 4. U bézné konstrukce pruznych kloubi je osa O
rotace vzdy kolma na rovinu 2D motivu 4 definujici tvar k obrabéni dilu. Tyto typy rotacnich
monolitickych pruznych kloubli jsou popsany napiiklad v publikacich Lobontiu, N., 2002,
Compliant Mechanisms Design of Flexure Hinges, CRC Press, New York, pp. 72-82, Paros, J. M.,
and Weisbord, L., 1965, “How to Design Flexure Flinges,” Mach. Des., 37, pp. 151-156, Smith, S.
T., 2000, Flexures: Elements of Elastic Mechanisms, Gordon and Breach Science, New York a
Dirksen, F., and Lammering, R., 2011, “On Mechanical Properties of Planar Flexure Hinges of
Compliant Mechanisms,” J. Mech. Sci., 2, pp. 109-117.
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délku tenké planzety, jejiz délka je obvykle mnohem delsi nez tloustka materialu, ve kterém je 2D
motiv planzety vytiznut. Tim se zvéts$i dovoleny pracovni rozsah pruzného kloubu, ale zaroven se
zvetsi 1 odchylky rotaéniho pohybu kotevnich ¢asti mechanizmu od pocateéni polohy osy rotace
pruzného kloubu. Typické ukazky planzetovych rotacnich pruznych kloubti jsou na obr. 2A az 2C.
Jsou zde vyobrazeny priklady rotacnich planzZetovych pruznych kloubli s riznymi tvary planzet
elastické ¢asti kloubu, Na obr. 2A je znazornén X profil, na obr. 2B O profil a na obr. 2 je profil
2xZ.

Na téchto obrazcich je zobrazena osa O, okolo které dochazi k zadané rotaci jednotlivych kotevnich
¢asti 1 pruzného kloubu, a to pomoci elastické deformace pruzné casti 2 kloubu tvotené dlouhymi
planzetami. Ta je vytvofena obrobenim materialu dilu kolmo na rovinu 3, ve které lezi tvar daného
2D motivu 4. I v tomto pripadé je osa O rotace vzdy kolma na rovinu 2D motivu 4 definujici tvar
k obrabéni dilu oddélujici pevné a elastické ¢asti pruzného mechanizmu.

Tyto profily jsou uvedeny v publikacich Smith, S. T., 2000, Flexures: Elements of Elastic
Mechanisms, Gordon and Breach Science, New York, Haringx, J. A., 1949, “The Cross Spring
Pivot as a Constructional Element,” Appl. Sci. Res., 1(1), pp. 313-332, Martin, J., and Robert, M.,
2011, “Novel Flexible Pivot With Large Angular Range and Small Center Shift to be Integrated
Into a Bio-Inspired Robotic Hand,” J. Intell. Mater. Syst. Struct., 22(13), pp. 1431-1437 a Qizhi,
Y., Xiaobing, Z., Long, C., and Pengfei, Z., 2011, “Analysis of Traditional Revolute Pair and the
Design of a New Compliant Joint,” International Conference on Electric Information and Control
Engineering (ICEICE), Wuhan, China, Apr. 15-17, pp. 2007-2009.

Vyhodou monolitickych pruznych kloubtl je vyssi presnost pohybu oproti planzetovému feseni,
danou mensimi odchylkami skutecné osy otaceni kotevnich ¢asti mechanizmu v zavislosti na uhlu
natoceni od pocatecni polohy osy otaceni pro uhly natoceni jdouci k nule. Na druhou stranu
nevyhodou monolitickych pruznych kloubil je vyssi koncentrace mechanického namahani, coz
omezuje rozsah pohybu kloubu pti uvazované zivotnosti. ZvySeni pracovniho rozsahu kloubli obou
typl je mozZné dosahnout vhodnym znasobenim pocti pouzitych pruznych ¢asti mechanizmu obou
jednotlivych typil. To bylo ispésné realizovano v ptipadé¢ planzetovych rotacnich pruznych kloubi,
kdy napftiklad motylkovy pruzny kloub dosahuje pracovniho rozsahu az 90°, ovSem za cenu znacné
zmény polohy osy otaceni v zavislosti na thlu natoceni aZ o n€kolik milimetrii, nebo naptiklad
kruhovy planzetovy pruzny kloub dosahuje mensi zmény polohy osy otaceni, ale za cenu znacné
sloZitosti a vyrobni a prostorové narocnosti, viz naptiklad publikace Henein, S., Droz, S.,
Myklebust, L., and Onillon, E., 2003, “Flexure Pivot for Aerospace Mechanisms,” Proceedings of
the 10th European Space Mechanisms and Tribology Symposium, Sept. 24-26, San Sebastian,
Spain, pp. 1-4, Xu, P., Jingjun, Y., Guanghua, Z., Shusheng, B., and Zhiwei, Y., 2008, “Analysis
of Rotational Precision for an Isosceles-Trapezoidal Flexural Pivot,” ASME J. Mech. Des., 130(5),
p. 052302 a Fowler, R. M., 2012, “Investigation of Compliant Space Mechanisms With Application
to the Design of a Large- Displacement Monolithic Compliant Rotational Hinge,” Master thesis,
Brigham Young University, Provo, UT a CSEM Centre Suisse d’Electronique et de Microtechnique
SA — Recherche et Developpement. “Pivot mechanism with flexible elements for large — amplitude
rotation guiding and pivot asswmbly comprisint a plurality of said pivot mechanism,Pivodce
Cosandier, F., Schwab, P., Kiener, L., spis US 20190120287 Al. Pruzny kloub v posledné
jmenovaném dokumentu je tvarové 1 vyrobné slozity a prostorové naro¢ny.

Zvétseni pracovniho rozsahu zadaného pohybu multiplikaci jednotlivych elastickych casti
mechanizmu vede k roz§iteni 2D motivu geometrie pruzného kloubu o dalsi tuhé ¢asti, které ale
vykazuji relativni pohyb viiéi kotevnim ¢astem 1 mechanizmu pfi jeho silovém zatizeni zplisobujici
zadany rotacni pohyb, a proto jsou nazyvany plovouci ¢asti 5. I v tomto pripadé je osa O rotace
vzdy kolma na rovinu 2D motivu definujici tvar k oddé€leni jednotlivych pruznych a tuhych casti
dilu mechanizmu. Ptiklady rotacnich planZetovych pruznych kloubii motylkového typu, které
kromé kotevnich ¢asti 1 a elastickych ¢asti 2 obsahuji ¢asti plovouci 5 jsou uvedeny na obr. 3A a
3B.
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Pruzné klouby mohou realizovat fadu rlznych typli vzdjemnych pohybl kotevnich Ccasti
mechanizmu, jako naptiklad rotacni pohyb, viz dokument US 8220777 B2, kombinaci riiznych
typl pohybil s vice stupni volnosti, jak uvadi dokument US 7270319 B2, nebo byt realizovany z
riiznych materialfi, viz dokument US 9783877 B2. VSechny uvedené patenty vyuzivaji riizné tvary
2D motivu, ktery generuje zadouci pohybovou funkei mechanizmu vyuZzivajici pruzné klouby.
Slozitéjsi mechanizmy pak vyuzivaji i pruznych kloubti realizujici pohyb elastickou deformaci i v
nékolika smérech v prostoru, ale takovy mechanizmus je obvykle sloZzen z nékolika vzédjemné
spojenych dili pruznych kloubi, jejichz funkéni pohyb je podminén obrobenim 2D funkéniho
tvaru motivu, viz dokument US 7284459 B2.

Podstata vynalezu

Vyse uvedené nedostatky odstraniuje presny rotacni pruzny kloub se zvétSenym pracovnim
rozsahem, ktery je vytvofen bud jako jeden monoliticky dil nebo je sestaven z nékolika dild
spojenych k sobé pevné tak, Ze se chovaji jako jediny tuhy dil.

Jedna se o pruzny kloub pro spojeni dvou predmétii obsahujici alesponi dvé v podstaté tuhé kotevni
¢asti uzplisobené k upevnéni k predmétlim, které maji byt kloubem spojeny. Mezi kotevnimi ¢astmi
je vzdy usporadana alespon jedna v podstaté tuha plovouci ¢ast a mezi kotevni ¢asti a plovouci
¢asti je vzdy vytvorena pruzné deformovatelna ¢ast. Podstatou nového feseni je, Ze vSechny pruzné
deformovatelné casti lezi v podstaté v jedné ptimce, ktera je soucasné v podstaté osou otaceni
kloubu, okolo které dochazi k rotacnimu pohybu spojenych predmétt. Kotevni ¢ast od plovouci
¢asti a/nebo plovouci ¢ast od jiné plovouci ¢asti jsou ve sméru osy rotace vZdy oddéleny mezerou.

Tyto pruzné deformovatelné casti jsou s vyhodou vytvoreny ztencenim prurezu materialu.

V dal$im moZném provedeni jsou plovouci ¢asti, pruzné deformovatelné ¢asti a kotevni casti
symetricky uspotfadany vii¢i roviné kolmé na osu otaceni kloubu.

Hlavnim rozdilem nového feseni oproti stavajicim feSenim pruznych kloubt je, Ze rovina definujici
tvar pruzné casti, a tedy 1 jemu odpovidajici polohu osy rotace, a rovina oddélujici mezerami tuhé
kotevni a plovouci ¢asti nejsou rovnobézné ani totozné, ale jsou navzajem kolmé. To umoznuje
jednoduchou vyrobu a kompaktni feseni pruzného mechanizmu i pti pouziti monolitickych typti
pruznych kloubd. Hlavni vyhodou navrzeného feSeni je zvétSeni pracovniho rozsahu rotacniho
pohybu kotevnich ¢asti mechanizmu pruzného kloubu pti zmenseni odchylek rotacni osy kloubu
od pocatecni pozice osy otaceni pri uhlu natoCeni jdouci k nule, nez ktera vykazuji feSeni
vyuzivajici planzetové pruzné klouby. Zaroven je zachovana relativné snadna vyroba takovych
monolitickych kloubi, kdy jednotlivé fezy oddélujici tuhé kotevni a plovouci ¢asti mechanizmu i
vlastni geometrii elastické ¢asti pruzného kloubu je mozné realizovat pouze dvéma na sobé
kolmymi 2D motivy a 2D profily.

Objasnéni vykresi

Priklady nejbéznéjsich znamych typi rotaénich monolitickych pruznych kloubi jsou uvedeny na
obr. 1A az IC.

Na obr. 2. jsou uvedeny ukazky ptikladl rotacnich planzetovych pruznych kloubti s riiznymi tvary
planzet elastické casti kloubu.

Na obr. 3 jsou ukazky ptikladii rota¢nich planzetovych pruznych kloubtt motylkového typu, které
kromé kotevnich a elastickych casti obsahuji casti plovouci.

Na obr. 4 je uveden ptiklad nového FeSeni rotaéniho pruzného kloubu s tfinasobnou pruznou ¢asti
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a se dvéma plovoucimi ¢astmi.

Obr. 5A az 5C uvadi dalsi ptiklady feseni pruznych kloubt dle tohoto vynalezu

Priklady uskuteénéni vynalezu

Pruzny kloub pro spojeni dvou predmétii obsahuje alesponn dvé v podstaté tuhé kotevni casti 1
uzplsobené k upevnéni k predmétiim, které maji byt kloubem spojeny. Mezi témito kotevnimi
¢astmi 1 je vzdy uspotadana alespon jedna v podstaté tuha plovouci ¢ast 5. Soucasné je mezi
kotevni ¢asti 1 a plovouci ¢asti 5 vzdy vytvorena pruzné deformovatelna cast 2. Pokud kloub
obsahuje vice plovoucich casti 5, tak kazda plovouci ¢ast 5 je od své sousedni plovouci ¢asti 5 ve
sméru prenosu krouticiho momentu kloubem také oddélena pruzné deformovatelnou ¢asti 2. Kloub
je vytvoren z jednoho kusu materialu nebo z nékolika kusti materialu spojenych v jeden celek.
Vsechny pruzné deformovatelné casti 2 lezi v podstaté v jedné primce, ktera je soucasné v podstaté
osou O rotace kloubu. Pruzné deformovatelné ¢asti 2 jsou vytvoreny ztenéenim prufezu materialu
pomoci riznych technologii, jak bude dale popsano. Kotevni ¢ast 1 je od plovouci ¢asti 5, a/nebo
plovouci ¢ast 5 od jiné plovouci ¢asti 5 ve sméru osy O rotace vZzdy oddélena mezerou. Plovouci
¢asti 5, pruzné deformovatelné ¢asti 2 a kotevni ¢asti 1 jsou s vyhodou symetricky usporadany viéi
roviné kolmé na osu otaceni kloubu.

Presny rotacni pruzny kloub se zvétSenym pracovnim rozsahem tedy obecné obsahuje minimalné
tuhé kotevni ¢asti 1, jednu pro upevnéni k pevné casti zafizeni, ve kterém je kloub aplikovan, a
dalsi jsou ptizpiisobeny k upevnéni k polohované soucasti. Dale kloub obsahuje minimalné jednu
tuhou plovouci ¢ast 5. Tuhé kotevni ¢asti 1 a tuhé plovouci ¢asti 5 jsou navzajem propaojeny pres
pruzné ¢asti 2 vytvorené v uvadénych prikladech protazenim 2D profilu 6 v kolmém sméru na tento
2D profil 6. Kazda tuha plovouci ¢ast 5 je ohraniena z obou stran pruznou ¢asti 2. VSechny pruzné
¢asti 2 lezi na spolecné ose, ktera je soucasné osou O rotace vedenou kolmo na 2D profil 6. Tuhé
kotevni casti 1 a tuhé plovouci ¢asti 5 jsou navzdjem oddéleny mezerami vytvofenymi protaZzenim
2D motivu 4 kolmo na jeho rovinu 3, ktera je rovnobézna s osou O rotace.

Materialem pro realizaci pruznych kloubll mlize byt jakykoliv material vykazujici dostate¢nou
dovolenou elastickou deformaci a mez kluzu. Obvyklymi materialy pro realizaci pruznych kloubi
jsou kvalitni oceli, slitiny duralu, titanu, ale i plastové materialy nebo i keramické materialy typu
skla, ktemiku, ¢i jeho karbidy nebo nitridy. Hodnoty Youngova modulu a meze kluzu pouze
omezuji hodnotu pracovniho rozsahu zadaného pohybu pruzného kloubu. Tvar pruzné casti
pruzného kloubu a mezer oddélujici tuhé kotevni a plovouci ¢asti pruzného kloubu je do materialu
vnesen vhodnou 2D obrabéci technologii, naptiklad elektroerozi pomoci dratofezu pro elektricky
vodivé materialy nebo fezanim vodnim ¢i laserovym paprskem v pfipadé elektricky nevodivych
materialll. Alternativni technologii je moznost 3D tisku, ktery muze vyuzivat vSechny typy
materiallil pruzného mechanizmu — kovy, plasty, keramika.

Jeden mozny ptiklad provedeni ptesného rotaéniho pruzného kloubu je schematicky uveden na
Obr. 4. Jedna se o feSeni s tfinasobnou pruznou ¢asti 2 a se dvéma plovoucimi ¢astmi 5 a osou O
rotace pruzného kloubu rovnobéznou s rovinou 3, ve které je realizovano obrabéni 2D motivu 4
oddélujici od sebe jednotlivé funkéni casti pruzného kloubu, tedy tuhé kotevni casti 1 a tuhé
plovouci ¢éasti 5.

Jednotlivé dily ptesného rotaéniho pruzného kloubu jsou definovany nasledujicim zptisobem.

Osa O rotace vzajemného pohybu jednotlivych tuhych kotevnich ¢asti 1 mechanizmu pruzného
kloubu, je definovana vzidjemnym natoenim pozice tuhych kotevnich ¢asti 1 mechanizmu
pruzného kloubu uzptisobenych pro upevnéni k pevné ¢asti predmétu a tuhych kotevnich ¢éasti 1
mechanizmu pruzného kloubu uzpisobenych k upevnéni k polohovanému predmétu pti plisobeni
sily nebo momentu bliziciho se k nule, mezi jednotlivymi kotevnimi ¢astmi 1, kde toto natoceni je
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umoznéno elastickou deformaci pruzné ¢asti 2 pruzného kloubu.

Vztahova znacka 1 definuje 3D tuhé kotevni ¢asti 1 mechanizmu pruzného kloubu, kdy alespon
jedna tuha kotevni ¢ast 1 mechanizmu pruzného kloubu je uzplisobena pro upevnéni k pevné ¢asti
zatizeni a zbylé tuhé kotevni ¢asti 1 mechanizmu pruzného kloubu jsou uzplisobené k upevnéni k
polohované soucasti.

3D pruzné ¢asti 2 mechanizmu pruzného kloubu, jsou c¢asti, které umoznuji svoji elastickou
deformaci vzajemny pohyb jednotlivych tuhych kotevnich ¢asti 1 a tuhych plovoucich éasti 5
mechanizmu pruzného kloubu.

Rovina 3 je rovina, ve které lezi 2D motiv 4, jehoZ protazenim kolmo na jeho rovinu 3, vzniknou
v 3D dilu mechanizmu pruzného kloubu mezery oddélujici od sebe jednotlivé tuhé kotevni ¢asti 1
a tuhé plovouci ¢asti 5 pruzného kloubu. Tato rovina je dle tohoto patentu rovnobé&zna s osou rotace
0.

2D motiv 4 je motiv, leZici v roving 3, jehoz protaZzenim kolmo na jeho rovinu 3, vzniknou v 3D
dilu mechanizmu pruzného kloubu mezery oddélujici od sebe jednotlivé tuhé kotevni casti 1 a tuhé
plovouci ¢asti 5 mechanizmu pruzného kloubu.

3D tuha plovouci ¢ast 5 mechanizmu pruzného kloubu je ¢ast, ktera je od ostatnich tuhych
plovoucich ¢asti 5 nebo tuhych kotevnich ¢asti 1 mechanizmu pruzného kloubu vzdy oddélena
pruznymi ¢astmi 2 mechanizmu pruzného kloubu.

2D profil 6 je profil, jehoZ protazenim v kolmém sméru na 2D profil 6 vznikne elasticka ¢ast 2
pruzného kloubu, ktera pisobenim sily nebo momentu mezi jednotlivymi tuhymi kotevnimi ¢astmi
1 umozZni elastickou deformaci této pruzné casti 2 pruzného kloubu vedouci k natoceni tuhych
kotevnich ¢asti 1 okolo rotacni osy O, ktera je kolma na rovinu 2D profilu 6.

Podstatou nového feseni tedy je geometrické uspotadani mechanizmu presného rotacniho pruzného
kloubu skladajici se z kotevnich ¢&asti 1, elastickych ¢asti 2 a plovoucich ¢éasti 5 realizovanych s
vyhodou obrobenim 2D motivu 4 v roviné 3 materialu dilu tak, Ze osa O rotace kotevnich casti 1
pruzného kloubu je rovnobézna s rovinou 2D motivu 4 oddélujici jednotlivé funkéni ¢asti pruzného
kloubu.

Obrobeni 2D profilu pruzné casti 2 kloubu definujicim svym tvarem a elastickymi vlastnostmi
polohu rotacni osy umoziujici rotaci jednotlivych ¢asti pruzného kloubu okolo této rotacni osy O
je pak realizovan obrabénim 2D profilu 6 pruzné casti 2 kloubu ve sméru kolmém na 2D profil 6,
rovnobézné s osou O rotace, kde 2D profil 6 je kolmy na rovinu 3 2D motivu 4 definujiciho svym
protazenim mezery odde¢lujici jednotlivé tuhé funkéni ¢asti pruzného kloubu.

Rotacni pohyb takového pruzného kloubu je realizovan tak, Ze plsobenim vnéjsi sily nebo
momentu mezi tuhymi kotevnimi ¢astmi 1 pruzného kloubu dojde k jejich vzajemné zméné polohy,
a to deformaci pruznych ¢asti 2 mechanizmu pruzného kloubu. Diky tomu, ze mezi kazdou dvojici
pruznych ¢asti 2 mechanizmu pruzného kloubu je vytvotena obrobenim 2D motivu 4 tuha plovouci
¢ast 5, je mozné znasobit maximalni dovolenou deformaci kazdé pruzné casti 2 mechanizmu
pruzného kloubu poctem tuhych plovoucich ¢asti 5 a zvétsit tak celkovou zménu vzajemné polohy
mezi tuhymi kotevnimi ¢astmi 1 pruzného kloubu, a to ¢asti pripojené k pevné casti zafizeni a casti
respektive casti pfizplisobenych k upevnéni k polohované souéasti.

Reseni pruzného rotaéniho kloubu podle tohoto patentu dovoluje pouzit libovolny tvar 2D profilu
6 pruznych ¢asti 2 kloubu, které jsou pro realizaci elastickych ¢asti pruzného kloubu vyuzivany, a
zaroven umoziuje pouZiti libovolného poétu plovoucich ¢asti 5 pruzného kloubu. Priklady feseni
pruznych kloubtl riznych 2D profilt 6, spliiujici podminku, Ze osa O rotace pruzného kloubu je
rovnobézna s rovinou 3 2D motivu 4 oddélujici jednotlivé funkéni tuhé ¢asti pruzného kloubu, jsou
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zobrazeny na obr. 5. Na obr. 5A je ¢tyfnasobny pruzny kloub s kratkou planzetou s péti plovoucimi
¢astmi 5, na obr. 5B je znazornén zdvojeny pruzny kloub s obdélnikovym 2D profilem 6 a jednou
plovouci ¢asti 5 a obr. 5C predstavuje pétinasobny pruzny kloub s X planzetovym 2D profilem 6 a
péti plovoucimi ¢astmi 3.

Primyslova vyuzitelnost

Hlavni vyhodou navrZeného feSeni je zvétSeni pracovniho rozsahu rotacniho pohybu kotevnich
¢asti mechanizmu pruzného kloubu pti zmenSeni odchylek rotacni osy kloubu od pozice osy
otaceni pfi uhlu natoceni bliZici se k nule, ktera vykazuji feSeni vyuzivajici planzetové pruzné
klouby. Diky tomu bude mozné novy typ kloubu uplatnit zejména ve velmi pfesném polohovani,
kde presnost zachovani pozice rotaéni osy planZetového rotaéniho kloubu nevyhovuje dané
aplikaci.
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PATENTOVE NAROKY

1. Pruzny kloub pro spojeni dvou predmétii obsahujici alespon dvé v podstaté tuhé kotevni ¢asti
(1) uzplisobené k upevnéni k predmétiim, které maji byt kloubem spojeny, pficemz mezi kotevnimi
castmi (1) je vzdy usporadana alesponi jedna v podstaté tuha plovouci €ast (5), mezi kotevni ¢asti
(1) aplovouci ¢asti (5) je vzdy vytvotena pruzné deformovatelna ¢ast (2), pricemz kloub je vytvoten
z jednoho kusu materialu nebo z n¢kolika kusti materialu spojenych v jeden celek, vyznacujici se
tim, Ze vSechny pruzné deformovatelné ¢asti (2) lezi v podstaté v jedné pfimce, ktera je soucasné v
podstaté osou (O) rotace kloubu, pricemz kotevni €ast (1) od plovouci ¢asti (5) a/nebo plovouci ¢ast
(5) od jiné plovouci ¢asti (5) je ve sméru osy (O) rotace vZdy oddélena mezerou.

2. Pruzny kloub podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze pruzn¢ deformovatelné ¢asti (2) jsou
vytvoreny ztencenim prifezu materialu.

3. Pruzny kloub podle naroku 1 nebo 2, vyznacujici se tim, Ze plovouci ¢asti (5), pruzné

deformovatelné casti (2) a kotevni €asti (1) jsou symetricky uspofadany viiéi roviné kolmé na osu
otaceni kloubu.

4 vykresy
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Obr. 1B

Obr. 1C
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Obr. 2C
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Obr. 5B
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