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Anotace:

Vynalez se tyka sestavy (1) viceosého kloubu, u které alespot
dvé ptenaseci oblasti (45.1, 45.2, 45.3, 45.4) jsou usporadany
pfilehle k ohybovych oblastem (34.1, 34.2, 34.3, 34.4), a
pruzné oblasti (40.1, 40.2, 40.3) kloubovych ¢&asti (2, 3),
pruzné deformovatelné pfi otevirani nebo uzavirani sestavy (1)
viceosého kloubu, jsou pfipojeny k pfenaSecim oblastem,
pfiGemz v uzaviené poloze ohybové oblasti (34.1, 34.2)
prvniho spojovaciho ramena (33.1) vymezuji prvni rovinu,
zatimco ohybové oblasti (34.3, 34.3) druhého spojovaciho
ramena (33.2) vymezuji druhou rovinu, protinajici prvni
rovinu pod thlem (), ohybové oblasti (34.1, 34.2) prvniho
spojovaciho ramena (33.1) a ohybové oblasti (34.3, 34.4)
druhého spojovaciho ramene (33.2) spolu vzajemné sviraji
thel (¢) pro umozZnéni alespofi dvou relativnich poloh
kloubovych ¢&asti (2, 3), pokud spojovaci ramena (33.1, 33.2)
a/nebo kloubové &asti (2, 3) jsou v podstaté bez konstrukéni
deformace. Vynalez se rovnéz tyka formy pro sestavu
viceosého kloubu, u které alesporti jeden rozmeér pro
odpovidajici geometrii v oteviené poloze sestavy (1)
viceosého kloubu je vétsi v prvnim sméru (x) v porovnani s
druhym smérem (y) pro stejnou odpovidajici geometrii v
uzaviené poloze sestavy (1) viceosého kloubu.
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Sestava viceosého kloubu a forma pro tuto sestavu

Oblast techniky

Vynélez se obecné tyka sestavy viceosého kloubu, a to zejména kloubu, pouzivaného u plastiko-
vych uzavéri z jednoho kusu, vyrabénych vstfikovacim lisovanim.

Vynalez se rovnéZ tyka formy pro shora uvedenou sestavu viceosého kloubu.

Dosavadni stav techniky

Pfi vydavani nebo davkovani spotiebnich materiald, jako jsou naptiklad kosmetické p¥ipravky
15 apotravindfské vyrobky, vznikad potfeba takovych davkovacich uzavérd, které mohou byt vyra-

bény hospodarné a které zcela a té€sné€ uzaviraji zasobni nadrzku, pokud jsou v uzaviené poloze.

JelikoZ jsou takovéto uzavéry velmi Casto vyuzivany pro zasobni nadrzky na spotiebni zboZi,

ur¢ené na jedno pouZiti, maji ndklady na vyrobu téchto uzavéri podstatny vyznam, nebot’ tako-

véto uzavery museji mit vynikajici spotfebni vlastnosti a museji zajistovat pfijemny hmatovy
20 pocit pri dotyku.

V minulosti byla pouzivana cela fada uzavérl prvni tfidy, vyuZivajicich jediné hlavni kloubové
spojeni nebo vétsi pocet hlavnich kloubd, vyrovnanych podél jediné osy. Né&které z t&chto kloubi
vyuzivaly mezilehlého prvku, jako je naptiklad pruzinovy prvek nebo napjaty pasek za icelem

25 vytvaieni mrtvé stfedové polohy, pfi¢emz napéti v zavéru zabraiiovalo tomu, aby uzavér stabilné
spoCival ve své poloze, nebot’ byl pohanén bud’ do otevien&jsi polohy, nebo do uzaviengjsi
polohy.

Takova nestabilni vyvaZzena poloha je obecné Zadouci u uzavéri tohoto typu, nebot’ poskytuje

30 spotiebiteli uzavér, ktery zajistuje ptijemny hmatovy pocit pfi dotyku. Avsak uzavéry takového
typu, které jsou opatfeny jedinym hlavnim kloubem, i kdyZ jsou opatfeny uvedenym mezilehlym
prvkem, tak vyzaduji vyrazné ptesazeni hlavniho kloubu od obrysu uzavéru v disledku jedno-
duchého pohybu vicka, jak je znazornéno na vyobrazeni podle obr. 3.

35 Tyto klouby se rovnéz velmi obtizné formuji v disledku nesoumérmych pritokovych drah b&hem
formovani. Dochézi tak k umisténi kloubu vné t€lesa uzavéru, coz je povazovano u takovychto
uzavérl za velice nezadouci. Uzavéry takového typu s jedinym hlavnim kloubem je rovnéz Sasto
velice obtizné formovat. Piikladem takovych zafizeni, vyuzivajicich jediny hlavni kloub, mohou
byt naptiklad feSeni, ktera jsou popsana v patentovém spise US 4 403 712 (Weisinger) nebo

40 v patentovém spise US 4 638 916 (Beck a dalsi).

Uzavéry druhé tfidy vyuzivaji usporadani kloubu s vicenisobnym spojenim a s vice osami.
Avsak otevirani a uzavirani vicenasobnych spoji je u kloubd této téidy nekoordinovano. Piikla-
dem takového nekoordinovaného kloubu miize byt feSeni podle patentového spisu US 5 148 912

45 (Nozawa), kde jsou dve ¢asti kloubu spolu vzajemné spojeny prostfednictvim pruznych pasek,
které jsou ohebné nebo elastické v celé svoji délce.

U takového uzavéru pak pruzné paskové desticky, pfipojujici kloubové vitko k télesu, se ohybaji
pies celou svoji délku za Gcelem vyvijeni sily, ktera pfitladuje kloub do jediné stabilni polohy,

50 takze na kloub piisobi kontinualni napéti. JelikoZ neni Zadna koordinace mezi vicenasobnymi
osami kloubu, miiZe se vitko pohybovat po vice drahach vzhledem k uzivéru, takze neexistuje
74dn4 koordinace mezi ¢astmi uzavéru.

Klouby tfeti tiidy tvofi uspofadani koordinovaného viceo?ého kloubu, ktery se obecné otaci
55 kolem dvou os kloubu a ktery je vytvoten se dvéma stabilnimi polohami, které jsou obvykle bez
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napéti, pfiemZ je mezi nimi uspofddana mrtva stfedova nebo nestabilni rovnovazna poloha.
U takového kloubu ma stiedici sila tendenci zatlatovat kloub do jedné ze dvou stabilnich poloh
z mrtvé stiedové polohy.

Takovéto klouby byly vynalezeny piivodcem tohoto vynalezu, pfiemz jsou nejlépe popsany
v patentovém spise US 5 794 308 o nazvu ,Kloub®. Pfestoze v dobég, kdy bylo vynalezeno feseni
podle patentového spisu US 5 794 308, nebyl model podle obr. 1 znam, mize byt vynalez podle
tohoto patentu obecné popsan s odkazem na tento model.

Takovéto klouby vyuzivaji dvojici kloubovych prvki, zahrnujicich ohybové tuhou mezilehlou
kloubovou ¢ast 4, ptipojenou k prvni a druhé kloubové &asti, obvykle k télesu a k vicku uzavéru
prosttednictvim spojovacich prvki 6 a 7, které zajistuji pruzny uvoltiovaci pohyb v oblasti mrtvé
stiedové polohy.

Jinymi slovy v pfipadé patentového spisu US 5 794 308 spojovaci prvky, které jsou ptipojeny
ptimo k podstatné ohybové tuhé mezilehié kloubové &asti, absorbuji elastickou deformaci pro
vytvéfeni zaklapovacich akénich sil v oblasti mrtvé stiedové polohy. Piestoze feSeni podle paten-
tového spisu US 5 794 308 poskytuje vynikajici uzavér, byly od doby vytvofeni tohoto vynalezu
plvodcem zjistény dalsi riizné cesty a moznosti jak ménit a zdokonalit provoz kloubii takového
typu, jaky je popsan v uvedeném patentovém spise US 5 794 308.

Podstata vynalezu

Proto je tedy Gkolem piedmétu tohoto vynalezu zdokonalit konstrukci shora uvedenych kloubii
tak,aby alespori Castecné byly prenaSeny deformalni sily, vytvafené prostiednictvim ohybové
nebo torzné pevnych mezilehlych &asti nebo spojovacich ramen, na jednu nebo vice pruznych
oblasti, usnadiiujicich akumulaci této energie v uréité vzdalenosti od spojovacich prvki nebo
oblasti, ke kterym jsou ohybové tuha spojovaci ramena pfipojena.

Dalsim ukolem pfedmétu tohoto vynalezu je zvysit kapacitu uzivéru pro absorbovani pruzné
energie od torzné tuhych spojovacich ramen prostfednictvim prenaseni nékteré nebo veskeré této
energie do oblasti, které pfimo nepfiléhaji k ohybovym oblastem, ke kterym jsou spojovaci
ramena pfipojena, v diisledku ¢ehoz dojde ke zdokonaleni pruzné sily pro zaklapovaci akci, zis-
kdvané na zékladé prislusné geometrie uzavéru, a to zejména u uzavérii pomérné malych veli-
kosti.

V souladu s koncepci pfedmétu tohoto vynalezu byly shora uvedené tkoly splnény vyvinutim
sestavy viceosého kloubu s alespoti dvéma stabilnimi polohami, obsahujici

prvni kloubovou ¢4st,
druhou kloubovou ¢&ast,
alesponi dvé od sebe vzdalena spojovaci ramena,

alespofi &tyfi ohybové oblasti, pfipojujici kazdé ze spojovacich ramen ptimo k prvni kloubové
¢asti a k druhé kloubové &asti,

kazd¢ spojovaci rameno ma alespori &tyfi strany, pricemz dvé neptiléhajici strany kazdého spojo-
vaciho ramena jsou tvofeny jednou z ohybovych oblasti,

spojovaci ramena maji priifez, ktery je v podstatg torzné tuhy, pri¢emz
alespoii dvé& prenaseci oblasti jsou usporadany prilehle k ohybovym oblastem, a

pruzné oblasti kloubovych ¢asti, pruzné deformovatelné pii otevirani nebo uzavirani sestavy
viceosého kloubu, jsou pfipojeny k pfenasecim oblastem, pricemz
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v uzaviené poloze ohybové oblasti prvniho spojovaciho ramena vymezuji prvni rovinu, zatimco
ohybové oblasti druhého spojovaciho ramena vymezuji druhou rovinu, protinajici prvni rovinu
pod thlem,

ohybové oblasti prvniho spojovaciho ramena a ohybové oblasti druhého spojovaciho ramena
spolu vzajemné sviraji uhel pro umoznéni alespoii dvou relativnich poloh kloubovych &asti,
pokud spojovaci ramena a/nebo kloubové &asti jsou v podstaté bez konstrukéni deformace.

Alespoii jedno ze spojovacich ramen a/nebo kloubovych &asti je s vyhodou bez napéti v alespoti
Jjedné ze stabilnich poloh sestavy viceosého kloubu.

U vyhodného provedeni pruzna oblast akumuluje energii prostfednictvim pruzné deformace pfi
otevirani nebo uzavirani sestavy viceosého kloubu, pfiemz akumulovani energie zajistuje zakla-

povaci piisobeni pro névrat sestavy viceosého kloubu do jedné ze stabilnich poloh.

Vrcholy, vymezené ohybovymi oblastmi, jsou s vyhodou od sebe vzdéleny o vzdalenost, ktera je
rovna alespoii poloviné délky kratsiho okraje spojovaciho ramena.

Alespoti jeden z okrajii spojovacich ramen je s vyhodou tuhy a nevydouva se pii ptisobeni tlac-
nych sil.

Alesponi jedno ze spojovacich ramen mé s vyhodou pruznou oblast, ktera je pruzné deformova-
telna pfi otevirani nebo uzavirani sestavy viceosého kloubu.

Spojovaci ramena jsou s vyhodou alespori astedné prostorové zakiivena.
Ohyboveé oblasti jsou s vyhodou pruzné deformovatelné a v diisledku toho jsou schopny akumu-
lovat energii pfi otevirani nebo uzavirani sestavy viceosého kloubu, pii¢emz akumulovana ener-

gie podporuje zaklapovaci plsobeni pro navrat kloubové sestavy do jedné ze stabilnich poloh.

Ohybové oblasti mohou byt s vyhodou uspoiadany soum&rné nebo nesoumérné& vzhledem ke
kloubovym &astem.

Prvni kloubovou ¢asti je s vyhodou téleso a druhou kloubovou &asti je vitko uzavéru.
Pruzna oblast je s vyhodou usporddana v oblasti volného okraje télesa.

Pruzna oblast miZe byt rovnéZ s vyhodou usporadana v oblasti volného okraje vicka.
Pruzna oblast miZe byt dale s vyhodou uspofadana mezi dvéma pienasecimi oblastmi.

Spojovaci ramena jsou v uzaviené poloze uzavéru s vyhodou integrovana ve vngjsim obrysu uza-
veru, takZe Zadna Cast nevy¢niva v podstaté pres obklopujici oblast.

Sestava viceosého kloubu je s vyhodou uspoiadana pod tihlem vzhledem k délici roviné télesa
uzivéru.

Spojovaci ramena maji s vyhodou alespoti ¢4steéné v podstaté konstantni tloustku.

Spojovaci ramena maji s vyhodou na svém krat§im volném okraji vétsi tloustku v porovnani
s jejich tloustkou na del§im volném okraji.

Alespoii jedna povrchova plocha vitka je s vyhodou uspofadana mimo délici rovinu a spolupra-
cuje s odpovidajici povrchovou plochou télesa, takze v uzaviené poloze uzavéru zde neni ¥4dna
mezera.
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Ohybové oblasti jsou s vyhodou provedeny jako foliové klouby.

Foliové klouby maji s vyhodou prifez, ktery je vymezen kruhovou kiivkou na jedné strané
a pfimkou nebo kruhovou kiivkou na protilehlé strang.

Vnitini &ast foliového kloubu je s vyhodou definovéna dvéma rovinami, které jsou usporadany
pod hlem vzhledem ke svislici pro vzdjemny zabér v uzaviené poloze uzavéru pro ustaveni
polohy spojovaciho prvku.

Alespoii jedna ohybova oblast je s vyhodou zak¥ivena.

U vyhodného provedeni jedna ze stabilnich poloh sestavy viceosého kloubu le%i vné konstruké-
niho rozmezi za uzavienou polohou uzavéru, takze sestava viceosého kloubu je predpjata uzavi-
raci silou.

Jedna ze stabilnich poloh sestavy viceosého kloubu miiZe rovnéz s vyhodou lezet vng konstruké-
niho rozmezi pied uzavienou polohou uzivéru, takZe sestava viceosého kloubu Jje predepjata
oteviraci silou.

PfenaSeci oblasti jsou s vyhodou integrovany do kloubovych &asti.

Alespori prenaseci oblasti, usporadané na jedné kloubové &asti, jsou s vyhodou v podstaté tuhé.
V souladu s dalSim aspektem pfedmétu tohoto vynélezu byla dile rovnéZ vyvinuta forma pro
shora uvedenou sestavu viceosého kloubu, pfi¢emz alespoii jeden rozmér formy pro odpovidajici

geometrii v oteviené poloze sestavy viceosého kloubu je vétsi v prvnim sméru v porovnani s dru-
hym smérem pro stejnou odpovidajici geometrii v uzaviené poloze sestavy viceosého kloubu.

Piehled obrazki na vykresech

Vynalez bude v dal$im podrobngji objasnén na piikladech jeho konkrétniho provedenti, jejichz
popis bude podan s pfihlédnutim k pfilozenym obrazkam vykresi, kde:

obr.1  znazoriiuje mechanicky model uspofadani koordinovaného viceosého kloubu, ktery
spada do tfidy, vyuzivané pro provedeni ptedmétu tohoto vynalezu;

obr.2  zndzoriiuje specificky koordinovany pohyb uspotadani viceosého kloubu podle obr. 1;
obr.3  zndzorfiuje kinematické k¥ivky nebo svazek kiivek, zobrazujici typické drahy mnozZiny
bodii v prostoru, otadejicich se kolem hlavniho kloubového spojeni takového typu,

ktery je z dosavadniho stavu techniky vSeobecn& znam;

obr. 4a az obr. 4c znazorfiuji kinematické k¥ivky nebo svazky kfivek pro riizna usporadani koor-
dinovaného viceosého kloubu, znizornéna na obr. 1 a na obr. 2;

obr.5  znazorfiuje schematicky provedeni uspofadani viceosého kloubu u uzavéru podle
Jjednoho vyhodného piikladného provedeni piedmétu tohoto vynalezu;

obr. 6  znazorfiuje blizsi pohled na &ast schematického provedeni podie obr. 5;
obr.7  znazorfiuje provedeni pfedmétu tohoto vynalezu podle obr. 5 a podle obr. 6, pricemz

zobrazuje ve vét3im detailu usporadani naraznika nebo tlumidt pro akumulaci energie,
kterych je vyuzivano v souladu s piedmétem tohoto vynalezu;
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obr. 8  znézoriiuje provedeni piedmétu tohoto vynalezu, které vyuziva alternativni uspofadani
narazniki nebo tlumici pro akumulaci energie v souladu s pfedmétem tohoto vynalezu;

obr.9  znézoriiuje provedeni pfedmétu tohoto vynalezu, které ma zak¥ivené ohybové oblasti;

obr. 10a znézornuje drahy specifickych bodu v prostoru u kloubu, kde dochazi k tomu, Ze prvni
a druha kloubova ¢ast se pohybuje po drahach, které si vzajemné piekazeji;

obr. 10b znézorfiuje drahy specifickych bodi v prostoru u kloubu, kde dochézi k tomu, Ze prvni
a druhd kloubova ¢ast se pohybuje po drahach, které si vzajemné& neptekazeji;

obr. 11 znazorfiuje axonometricky pohled, zobrazujici dalsi provedeni kloubu podle tohoto
vynélezu, které vyuziva principi, znazornénych na obr. 10a;

obr. 12 znazoriiuje axonometricky pohled, zobrazujici dalsi provedeni kloubu podle tohoto
vynalezu, které vyuziva principi, znazornénych na obr. 10b;

obr. 13 znazorfluje bo¢ni narysny pohled na jest¢ dalsi provedeni kloubu podle tohoto vyna-
lezu;

obr. 14 znazorfiuje bo¢ni narysny pohled na jiné provedeni uspofadani viceosého kloubu podle
tohoto vynélezu, zobrazujici principy kompenzace smrtovani pfi vyrobg;

obr. 15a znazortiuje pohled v fezu na zdokonaleny f6liovy kloub podle tohoto vynalezu v otevie-
né poloze a

obr. 15b znézortiuje pohled v fezu na zdokonaleny féliovy kloub podle tohoto vynalezu v uzav-
fené poloze.

Pfiklady provedeni vynalezu

K lepSimu porozuméni podstaté pfedmétu tohoto vynélezu muze pfispét studium nasledujiciho
podrobného popisu, ktery spolu s pfilozenymi obrazky vykrest uvadi ptikladna provedeni pied-
métu tohoto vynalezu. Je nutno zdiiraznit, Ze stejné prvky a souéasti jsou na riiznych obrazcich
vykresti oznaCovany stejnymi vztahovymi znakami.

V pribéhu vyvoje riiznych usporadani koordinovaného viceosého kloubu bylo zjisténo, ze tako-
vyto kloub miZe byt popsin s odkazem na mechanicky model 1 uspofadani koordinovaného
viceosého kloubu, ktery je znazornén na vyobrazeni podle obr. 1. Tento mechanicky model 1
usporadani viceosého kloubu se osvédgil jako vhodny pro popis funkce uspotadani koordinova-
ného viceosého kloubu v jeho obecné neboli zakladni formé.

Mechanicky model 1 uspotadani koordinovaného viceosého kloubu zahrnuje spodni nebo prvni
kloubovou ¢ast 2, horni nebo druhou kloubovou &ast 3, a alespori jedno spojovaci rameno 4,
spojujici spodni nebo prvni kloubovou ¢ast 2 a horni nebo druhou kloubovou &4st 3 prostednic-
tvim prvni osy 5 otaCeni a druhé osy 6 otaceni. Je nutno poznamenat, Ze prestoZe u provedeni
podle obr. 1 jsou tyto osy 5 a 6 znazornény jako rovnobézné, je rovnéz mozné usporadat tyto osy
5 a 6 jako vzajemné vii¢i sobé mimobézné nebo $ikmé v kazdém ze dvou rozméri.

Koordina¢ni ustroji 7 zajistuje koordinaci uspotadani viceosého kloubu. U mechanického mode-
lu 1 podle obr. 1 je koordina¢ni Gstroji 7 predstavovano dvéma dvojicemi zabirajicich kuzelovych
kol 8 a 9 a pfevodem nebo prevodovou skiini 10, ktera mize mit jakykoliv vhodny pievodovy
pomér, umoZiiujici, aby byla rychlost otaceni kloubu kolem prvni osy 5 otateni a kolem druhé
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osy 6 otaceni odli$na v souladu s pfevodovym pomérem, zvolenym pro pfevod nebo pievodovou
skfint 10.

Pokud je pozadovano dosahovéni specidlnich efekti, mize byt alternativné ptevodovy pomér
pfevodu nebo prevodové skiiné 10 proveden jako nelinearni. Do mySlenky pfedmétu tohoto
vynalezu vSak spada rovnéz skutecnost, Ze ur¢ita definovana koordinace existuje mezi ota¢enim
spodni nebo prvni kloubové Casti 2 a horni nebo druhé kloubové &asti 3 ke spojovacimu
ramenu 4.

Na vyobrazeni podle obr. 2 je znazornéno, jak je pohyb mezi spodni nebo prvni kloubovou &asti
2, spojovacim ramenem 4, a horni nebo druhou kloubovou &asti 3 koordinovan v souladu s uspo-
fadanim koordinovaného viceosého kloubu takového typu, ktery je popsan v tomto popise.

U prikladného provedeni podle obr. 2 vykazuje ptevodova skiiii 10 koordina¢niho Gstroji 7 pre-
vodovy pomér 1:1.

Na vyobrazeni podle obr. 2a je znazornéno uspofadani 1 koordinovaného viceosého kloubu
v uzaviené poloze.

Na vyobrazeni podle obr. 2d je znazornéno uspoiadani 1 koordinovaného viceosého kloubu ve
zcela oteviené poloze, kdy jsou spodni kloubova &ast a horni kloubova &ast vzajemné viiéi sobs
pootoceny o 180°.

Na vyobrazenich podle obr. 2a a podle obr. 2¢ je zndzornéno usporadani 1 koordinovaného vice-
osého kloubu v mezilehlych polohach. Tyto obrazky spole¢né znazoriiuji, jak koordinaéni tstroji
7 zajist'uje, Ze relativni pohyb mezi spodni kloubovou &asti 2 a spojovacim ramenem 4 na jedné
stran€, a mezi horni kloubovou ¢asti 3 a spojovacim ramenem 4 na strané druhé je vzdy vzijemné
vii¢i sobé koordinovan.

Prestoze je pfevodova skiifi 10 zndzornéna na obr. 2a az obr. 2d s pfevodovym pomérem 1:1,
jehoz vysledkem je soum&rné ota¢eni horni kloubové &asti 3 kolem osy 6 otadeni v porovnani
s otacenim spodni kloubové ¢asti 2 kolem osy 5 ota€eni, mize byt pro prevodovou skiiit 10 zvo-
len i jiny odli$ny pfevodovy pomér za u¢elem m&néni rychlosti Ghlové zmény, ke které dochazi
naosach 5 a 6.

Na rozdil od koordinovaného pohybu uspofadani koordinovaného viceosého kloubu, jak je zna-
zorn€no na obr. 1 a na obr. 2, jsou uspofadani nekoordinovaného viceosého kloubu nestabilni,
nebot’ alespoti jeden stupeti volnosti zistava nedefinovan. Pokud je koordinaéni Ustroji 7 odstra-
néno z viceosého kloubu, potom relativni pohyb spodni kloubové &4sti 2 a horni kloubové &asti 3
vzhledem ke spojovacimu ramenu 4 nemiize byt stanoven. Horni kloubova &ast 4 miize byt zcela
oteviena vzhledem ke spojovacimu ramenu 4 jesté predtim, neZ se spodni kloubova ¢ast 2 zatne
otevirat vzhledem ke spojovacimu ramenu 4. TakZe pfislusna poloha v prostoru miize byt dosa-
Zena prostfednictvim mnoZstvi pohybovych drah u takového nekoordinovaného ustroji.

Na vyobrazeni podle obr. 3 je znazornéna dréha pohybu pravotihelnika v prostoru, které je ovliv-
flovana jednokloubovym spojem 21. Toto takzvané kinematické znazornéni zobrazuje pohyb
riznych bodi pravouhelnika 20 pfi jeho otageni v prostoru kolem hlavniho kloubového spoje 21
podél drahy P1. To je reprezentativni pro prvni t¥idu kloubu, kdy je vyuZito jediného oto&ného
kloubu. Hlavni kloubovy spoj 21 je u p¥ikladného provedeni podle obr. 3 kolmy na rovinu
obrazku. V disledku toho se pravouhelnik 20 pohybuje z prvni polohy 20.1 do druhé polohy
20.2. Drahy P1 vSech bodii pravoithelnika 20 jsou u tohoto piikladného provedeni kruhové,
nebot” dva pravoithelniky 20.1 a 20.2 jsou spojeny pfimo prostiednictvim hlavniho kloubového
spoje 21.
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V piipadé uzavérl je zadouci sejmout vitko, které je predstavovano pravouhelnikem 20, do
oteviené polohy fadn€ smérem od télesa uzavéru. U takového jednokloubového uspotadani musi
byt hlavni kloubovy spoj 21 za tcelem dosazeni tohoto tkolu fadné vzdalen od z4sobni nadrzky.
Tim vznika podstatny vy¢nélek od télesa uzavéru, pficemz je tento aspekt takovéhoto jednoklou-
bového usporadani uzavéri povazovan za nezadouci.

Zcela odlisna koncepce usporddani koordinovaného viceosého kloubu je ziejma z vyobrazeni
podle obr. 4a aZ obr. 4c. Kinematické zndzornéni na téchto obrazcich v porovnani s kinematic-
kym znazornénim jediného kloubu, jak je vyobrazeno na obr. 3, zcela jasné ilustruje funkéni
vyhody koordinovaného viceosého kloubu.

Na vyobrazeni podle obr. 4a je zndzornén prvni typicky vzor drah P2 bodid pravothelnika 22 pii
Jeho otaceni o 180° kolem uspofadani 1 koordinovaného viceosého kloubu, které je v p¥ikladném
provedeni znazornéno na obr. 1. Je zcela zfejmé, 7e v disledku toho, Ze zde neni zadny hlavni
kloub, je pravoihelnik 22 v uzaviené poloze 22.1 pfemistén o vyraznou vzdalenost prostiednic-
tvim usporadani 1 koordinovaného viceosého kloubu do oteviené polohy 22.2. Vzor drah P2
zcela jasné neni kruhovy. Proto je u tohoto p¥ikladného provedeni ziejmé, Ze uspotadani koordi-
novaného viceosé¢ho kloubu miize byt provedeno tak, aby bylo zabranéno tomu, ze jeden prvek
by vzajemné prekazel specifickému dal$imu prvku.

Prostiednictvim modifikace vzdalenosti os 5 a 6 otaCeni v prostoru a ptevodového poméru koor-
dinaéniho ustroji 7 miize byt dosaZeno podstatného uginku na vzor drah, pii¢emz mize byt reali-
zovana témér jakakoliv poZzadovana draha.

Pfiklady dvou dalSich moznych vzorii drah jsou znazornény na kinematickych diagramech podle
obr. 4b a podle obr. 4c. Je velice diileZité pochopit, Ze podstatnému styku mezi horni a spodni
kloubovou &asti u praktického piikladu uzavéru, ktery vyuziva kloub, znazornény na obr. 1, musi
byt obecné zabranéno pro dosazeni pozadovaného pohybu. (Zde je viak nutno provést porovnani
s vyobrazenimi podle obr. 10a a podle obr. 11, na kterych je vyuzivano Gmyslné interakce pro
zajiSténi zapadkové akce.)

Z vyobrazeni podle obr. 4b a obr. 4c je ziejmé, Ze v porovnani s hlavnim jednokloubovym spo-
jem, zndzornénym kinematicky na obr. 3, miize byt splnéna cel4 fada riznych pozadavki pro-
stfednictvim nastaveni parametrii usporadani koordinovaného viceosého kloubu, které je zde
popisovano.

Na vyobrazeni podle obr. 5 je schematicky znazornéno provedeni uspofadani 1 koordinovaného
viceos¢ho kloubu v uzavéru 30. Stejné jako u ostatnich zde popisovanych uspofadani jsou pohyb
a koordinace u uspofadani viceosého kloubu obdobné tém, které byly popsany u shora uvedeného
mechanického modelu podle obr. 1.

Uzavér 30 je zobrazen v polooteviené poloze, pfi¢emz je vyuzitelny pro definovéani celé fady
termind, pouZivanych v tomto popise. Uzavér 30 obsahuje téleso 31, které odpovida spodni klou-
bové ¢asti 2 podle obr. 1, vigko 32, které odpovida horni kloubové &asti 3 podle obr. 1, a dvé
spojovaci ramena 33.1 a 33.2, ktera jsou od sebe vzdilena a jsou tak vzajemné oddélena meze-
rou. Tato spojovaci ramena 33.1 a 33.2 odpovidaji v podstaté ohybové pevnym mezilehlym ¢as-
tem 4 u provedeni podle shora uvedeného patentového spisu US 5 794 308, a spojovacim prvkim
3 mezinarodni patentové piihlasky PCT/EP 96/02780.

Kazdé¢ spojovaci rameno 33.1 a 33.2 podle obr. 5 je ptipojeno k spojovaci ¢asti télesa 31 a vicka
32 uzavéru 30 prostiednictvim ohybovych oblasti 34.1, 34.2, 34.3 a 34.4, kterymi mohou byt
u piikladného provedeni foliové klouby. Tyto ohybové oblasti 34.1, 34.2, 34.3 a 34.4 jsou
u tohoto provedeni uspotadany tak, ze kazdé spojovaci rameno 33.1 a 33.2 ma lichobéznikovity
tvar. PfestoZe jsou ohybové oblasti 34.1, 34.2, 34.3 a 34.4 znazornény na obr. 5 soumémég, je
nesoumérné uspotadani téchto ohybovych oblasti 34.1, 34.2, 34.3 a 34.4 rovnéz mozné v ramci
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rozsahu predmétu tohoto vynalezu, pricemz bude poskytovat stejné udinky jako zména pievodo-
vého pomeéru koordina¢niho ustroji 7 mechanického modelu podle obr. 1.

Koordinace mezi spodni kloubovou ¢asti 2 a horni kloubovou &asti 3 je dosazeno télesnym pro-
storovym mechanickym uspofadanim ohybovych oblasti 34.1, 34.2, 34.3 a 34.4 v prostoru
a konstrukci a tvarem spojovacich ramen 33.1 a 32.2. U tohoto druhu kloubu je dosahovano dvou
typl koordinace. Prvnim typem koordinace je koordinace mezi vice osami kloubu, jak jiz bylo
popsano.

Druhym typem ,,koordinace“ je bo¢ni a torzni stabilita kloubu, ktera se zvy3uje pfi pohybu kiou-
bu po jeho ur¢ené draze z oteviené polohy do uzaviené polohy. To je obzvlasté dilezité, nebot’
tato druha forma stability umoziiuje mechanizované uzavirani uzavéru. Pfi absenci této bo¢ni a
torzni stability se nebude kloub sam vystied'ovat na uzavienou polohu, takze uzavéru nebude
mozno byt vyuzivano pfi automatickém plnéni a pfi strojim baleni. Dalsi detaily a podrobnosti
tohoto vzajemného vztahu budou vysvétleny pozdéji.

Uspotadani, znazornéné na vyobrazeni podle obr. 5, vyZzaduje pfedem stanovené mnoZstvi pruz-
nosti nebo ohybové schopnosti u jedné nebo vice soucasti uzavéru 3 podle obr. 5. Této pruznosti
miize byt dosaZeno v souladu s feSenim podle patentového spisu US 5 794 308, jak bude podrob-
néji popsano v dalSim, nebo ji mize byt dosazeno v souladu s feSenim podle mezinarodni paten-
tové prihlasky PCT/EP 96/02780, nebo ji mize byt dosazeno i jinymi zpGsoby, jak je uvedeno
v tomto popise.

Pro vyuziti této pruznosti a pro dosazeni hromadéni energie v disledku této konstrukéni defor-
mace jsou ohybové oblasti 34.1, 34.2, 34.3 a 34.4 uspofadany v prostoru pozadovanym zpiiso-
bem. JelikoZ tyto konstrukéni aspekty jsou podrobnéji popsany ve shora uvedeném patentovém
spise a ve shora uvedené mezinarodni patentové piihlasce, které jsou zde uvedeny ve formé
odkazu, nebude zde dalsi podrobn&jsi vysvétlovani téchto aspektd predmétu tohoto vynalezu
podrobné&ji rozebirano.

Pokud je uzavér 30 otevien nebo uzavien, pak geometrie spojovacich ramen 33.1 a 33.2 zpiiso-
buje specifickou deformaci konstrukce kloubové oblasti. Stupefi a rozsah deformace riiznych
aspektll geometrie uzavéru jsou zavislé na tthlech @ a ¢ a na thlu o otevieni uzavéru 30.

U jednoho vyhodného provedeni pfedmétu tohoto vynalezu je konstrukéni deformace navrzena
tak, Ze je nulova tehdy, pokud je uzavér 30 ve stabilni poloze tj. u pfikladného provedeni v plné
oteviené a v pln€ uzaviené poloze, pficemz thel o je nulovy v pIng& uzaviené poloze a maximalni
v plné oteviené poloze. AvSak konstrukéni deformace a piislusnd akumulace sily miize byt sta-
novena pro uzavér v jakékoliv poloze, naptiklad v pIné uzaviené poloze.

Pokud je uzaveér navrZen tak, Ze oteviraci sila je zbytkové udrzovana, pokud je uzavér v plné
uzaviené poloze, je mozno s vyhodou dosahnout vyssiho uginku zaklapovaci akce pii otevieni.
Alternativné miize byt zadouci zbytkova uzaviraci sila, pokud je uzavér v plné uzaviené poloze,
a to pro ucely lepsiho udrzovani uzavieného stavu.

Na vyobrazeni podle obr. 6 je znazornén pohled na provedeni podle obr. 5 v ¢asteéném uzavieni.
Kromé€ detaili podle obr. 5, které jsou podrobngji vysvétleny ve shora uvedené mezinarodni
patentové pfihlaSce PCT/EP 96/02780, jsou na vyobrazeni podle obr. 6 lépe znazornény sily,
které po uvedeni uzavéru podle obr. 6 do provozu vytvateji konstrukéni deformaci v urgité asti
uzavéru.

Spojovaci prvky 33.1 a 33.2 maji s vyhodou lichobé&znikovity tvar jako komola zékladna troj-
thelnika. Kratsi okraje 36.1 a 36.2, které slouzi pro dosazeni komolosti trojihelniku, vytvéreji
lichobéznikovité spojovaci prvky 33.1 a 33.2, jsou podrobeny ptisobeni tla¢nych sil, pfi¢emz pfi
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odolavani témto tlacnym silam jsou vyvijeny deformacni sily, pisobici na dalsi ¢ast konstrukce
uzavéru, jak je znazornéno u soucasti 35.3, 35.4, 35.5 a 35.8.

Obdobn¢ pak delsi okraje 37.1 a 37.2 kazdého spojovaciho prvku jsou podrobeny natahovani

5 b&hem procesu uzavirani kloubu a vytvareji deformacni sily 35.1, 35.2, 35.6 a 35.7. V duisledku
toho kazdé ze spojovacich ramen 33.1 a 33.2 prendsi silu na zbytek konstrukce uzavéru, ktera tak
musi byt absorbovdna prostfednictvim pruzné deformace. Vyznam této pruzné deformace
a pruznosti télesa 31 a vicka 32 uzavéru 30 budou podrobnéji popsany v dal$im s odkazem na
vyobrazeni podle obr. 7 a podle obr. 8.

10
V souladu se zdmérem tohoto aspektu pfedmétu vynalezu jsou spojovaci prvky 33.1 a 33.2
s vyhodou pomérné tuhé, pfi¢emz museji byt dostateéné tuhé tak, aby tlacné sily podél kratsich
okrajii 36.1 a 36.2 nezplisobovaly vydouvani krat$ich nebo tlaénych okraji 36.1 a 36.2 v disled-
ku pisobeni deformacnich sil 35.3, 35.4, 35.5 a 35.6. Kromé toho je velice Zzadouci, aby
15 spojovaci prvky 33.1 a 33.2 byly pomérné tuhé ve zkrutu. S vyhodou musi byt prifez kazdého
spojovaciho prvku 33.1 a 33.2 podél Sipky c— na obr. 6 dostate¢né tuhy ve zkrutu.

Torzni tuhost neboli tuhost ve zkrutu celého uzavéru 30 mize byt modifikovana prostfednictvim
zvétSovani vzdalenosti B mezi vrcholy pro zvySeni celkové torzni tuhosti uzavéru 30. ZvySovani

20  torzni tuhosti celého uzavéru 30 je dosazeno tehdy, pokud dochazi ke zvySovani vzdalenosti B
mezi vrcholy, definovanymi prostfednictvim ohybovych oblasti 34.1, 34.2, 34.3 a 34.4.

Za ucelem zajisténi prijatelné Grovné torzni tuhosti celého uzdvéru 30 museji byt vrcholy 38.1
a 38.2 vzajemné od sebe vzdaleny od vzdalenost B, ktera je zvolena tak, aby s vyhodou ¢inila

25 alespoii polovinu vzdalenosti délky kazdého krat$iho okraje 36.1 a 36.2. ZvySovanim vzdalenosti
B lze dosahnout stabilni a samocinné stiedici konstrukce uspofadani kloubu.

Vzdalenost B v3ak nemiize byt zvySovana bez omezeni, nebot’ tak dochazi ke zvySovani vzdale-
nosti mezi vrcholy, takZe se musi nezbytné rovnéz zvySovat thel @ a/nebo ¢. Naproti tomu kon-

30 strukce s malou vzdalenosti B nebo konstrukce, kde vrcholy 38.1 a 38.2 trojuhelnikii, definova-
nych ohybovymi oblastmi 34.1, 34.2, 34.3 a 34.4, jsou shodné, vytvaieji konstrukci kloubu, ktera
Je ztorzniho hlediska nestabilni a slaba, a to s neuspokojivou a nedostate¢nou koordinaci mezi
¢astmi kloubu, zejména v plné oteviené poloze.

35 Na vyobrazeni podle obr. 7 je zndzornéno dalsi vysvétleni provedeni podle obr. 6, pficemz jsou
zde znazornény vyznamné vynalezecké znaky predmétu tohoto vynalezu. Vyznam téchto znakii
bude snadngji pochopitelny na zakladé pochopeni funkce feseni podle jiZz shora uvedeného paten-
tového spisu US 5 794 308.

40V tomto patentovém spise US 5 794 308, jak je znazornéno naptiklad na jeho obr. 6, je v podstaté
ohybové pevna mezilehla ¢ast 4.1 a 4.2 kazdého kloubového prvku piipojena k télesu a k vicku
prostfednictvim hornich spojovacich prvki 6.1a 6.2 a spodnich spojovacich prvki 7.1 a 7.2, které
obecné odpovidaji spojovacim nebo pienasecim oblastem 45.1 a 45.2 télesa 31 uzavéru 30, jak je
znazornéno na vyobrazeni podle obr. 7. Pochopitelné, Ze ekvivalentni spojovaci prvky, jako jsou

45 spojovaci 45.1 a 45.2 té€lesa, jsou rovnéz uspoiddany na vicku 32 uzavéru 30 v souladu
s pfedmétem tohoto vynalezu.

Jak je vysvétleno v patentovém spise US 5 794 308, jsou spojovacimi prvky podlouhlé odleh&o-
vaci prvky pruzné povahy. Stejné jako ekvivalentni ¢asti pfedmétu tohoto vynalezu mohou byt
50 spojovaci nebo prenaSeci oblasti 45.1 a 45.2 pruzné, pfiemz u piedmétného uplatnéni je prena-
Sena néktera sila nebo veskeré tyto sily na ptilehlé pruzné oblasti, a to véetné pruzné oblasti 40.2,
uspofadané mezi spojovacimi nebo prendsecimi oblastmi 45.1 a 45.2, a pruznych oblasti 40.1 a
40.3, uspotadanych na protilehlych stranach spojovacich nebo prenasecich oblasti 45.1 a 45.2.
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Takze jak je zndzornéno na vyobrazeni podle obr. 7, je alespoii uréitd indukovana konstruké&ni
deformace pifenasena ze spojovacich nebo pienasecich oblasti 45.1 a 45.2 u provedeni podle
tohoto vynélezu na alespofi jednu pruznou oblast 40.1, 40.2 a 40.3. To p¥inasi i druhotnou
vyhodu. U pfedmétu podle patentového spisu US 5 794 308 musely byt spojovaci prvky 6 a 7
provedeny jako pruzné za tim Ucelem, aby absorbovaly tyto deformaéni sily. Naproti tomu
u ptedmétu tohoto vynalezu nemuseji byt tyto spojovaci nebo pienaseci oblasti 45.1 a 45.2 pro-
vedeny jako pruzné, prestoze tak provedeny byt mohou.

Namisto toho v souladu s pfedmétem tohoto vynalezu spojovaci nebo pienaSeci oblasti 45.1
a45.2 prenaseji nekteré nebo veskeré deformacni sily na ptiléhajici pruzné oblasti 40.1, 40.2
a40.3. Tim je umoZnéno dosdhnout zvyseni pruznosti konstrukce kloubu, pfitemz konstruktér
ma moznost si zvolit, kde bude deformacni energie absorbovéana pro jeji opétovné pieneseni za
icelem dosaZeni pozadované zaklapovaci akce, uvadgjici kloub do jedné z jeho stabilnich poloh
nebo stavu.

Na vyobrazeni podle obr. 7 je znazornén tento pfenos deformaénich sil na jednu z pruznych
oblasti 40.1, 40.2 a 40.3.

Vratime-li se nyni opét k vyobrazeni podle obr. 6, jsou zde konstrukéni deformaéni sily znazor-
nény prostfednictvim Sipek 35.1 az 35.8. Tyto sily jsou pfenaSeny ze spojovacich nebo prenase-
cich oblasti 45.1 a 45.2, jak je znazornéno na obr. 7 prostfednictvim Sipek 50.1 az 50.4.
V souladu s pfedmétem tohoto vynalezu pak tyto pruzné oblasti 40.1, 40.2 a 40.3 samostatné
nebo v soucinnosti se spojovacimi nebo prenasecimi oblastmi 45.1 a 45.2 plisobi jako narazniky
pro akumulaci energie pro do¢asné ulozeni konstrukéni deformaéni energie, ktery miize byt poz-
d&ji navracena do kloubu pro provedeni zaklapovaci akce pro uzavieni nebo pro otevieni do jed-
noho ze stabilnich stavii kloubu. Pokud je energie uvolnéna z pruznych oblasti 40.1, 40.2 a 40.3,
Je prenadena zpét do kloubu prostiednictvim stejnych drah, oznadenych prostrednictvim §ipek
50.1 az 50.4, avSak samoziejmé v opaéném sméru.

V souladu s ptedmétem tohoto vynalezu je energie, pfivadéna do kloubu pro jeho pohanéni
z jedné stabilni polohy do druhé, absorbovana prostfednictvim indukované konstrukéni defor-
mace. Zatimco u feSeni podle patentového spisu US 5 794 308 byla energie absorbovana tplné ve
spojovacich nebo pienaSecich oblastech 45.1 a 45.2, tak v souladu s vyobrazenim podle obr. 7 je
ur¢ita nebo veskera tato energie pfenasena na piiléhajici pruzné oblasti 40.1, 40.2 a 40.3.

Pokud tedy konstruktér navrhne spojovaci nebo pfenaseci oblasti 45.1 a 45.2 tak, aby byly
v podstat€ tuhé, je v podstaté veskera deformacni energie prendSena na ptiléhajici pruzné oblasti
40.1, 40.2 a 40.3. Konstruktér mize alternativné v ramci rozsahu predmétu tohoto vynalezu
navrhnout uzaveér tak, Ze je urcita ¢ast energie tlumena ve spojovacich nebo prenasecich oblas-
tech 45.1 a 45.2, pfi€emz je ur€ita Cast energie pienaSena do priléhajicich pruznych oblasti.

Toto feSeni zaruuje vyhodné vysledky pii pfenaseni akumulované energie pies velké oblasti,
umoZiiuje dosaZeni dostatecné zaklapovaci sily, a to dokonce i za takové situace, kdy jsou spojo-
vaci nebo prenaleci oblasti 45.1 a 45.2 pomémé malé. TakZe zplisoby podle tohoto vynalezu
umoZni, aby vynalezecké techniky piihlagovatele, jako je napiiklad feseni, popsané ve znamém
patentovém spise US 5 794 308, byly mnohem flexibilngji uplatiiovény a vyuzivany pro mensi
uzavéry.

Ackoliv mohou byt spojovaci nebo prenaseci oblasti 45.1 a 45.2 a pruzné oblasti 40.1, 40.2
a40.3 u kone¢ného uzavéru viditelng zjistitelné, nemusi tomu tak byt. Z konstrukénich divoda
mize byt Zadouci tyto soucasti uzavéru zcela integrovat. Zejména za situace, kdy je deformaéni
energie urCena k pienaseni mezi spojovacimi nebo pienasecimi oblastmi 45.1 a 45.2 a pruznymi
oblasti 40.1, 40.2 a 40.3, mohou mit viechny oblasti stejnou tloustku stény.
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Deformacni energie, uloZena v naraznicich pro akumulaci energie, a to v&etn& pruznych oblasti
40.1, 40.2 a 40.3, je s vyhodou pfivadéna s ,,plochymi“ charakteristikami deformacnich sil. Toho
Je nejlépe dosahovano prosttednictvim pomérng dlouhych pruznych prvki v porovnani se stup-
ném uplatiiované deformace. Takovych plochych charakteristik je nejlépe dosahovano prostied-
5 nictvim akumulace energie, zajistované ohybovou deformaci. Proto jsou pruzné oblasti 40.1,
40.2 a 40.3 s vyhodou budovany jako pruzné prvky, které jsou uréeny k deformaci ohybanim.

Je velice dilezité si uvédomit, ze poZzadované ohybani nebude dosazitelné u takovych usporadani
kloubu, ktera maji hlavni osu otaceni kloubu, jelikoZ to povede ke slozitym nap&tovym charakte-
10 ristikdm, které obvykle zptisobuji shora uvedené problémy.

Ze shora uvedencho je zfejmé, Ze pruzné oblasti 40.1, 40.2 a 40.3 mohou podstatné zvysit mnoz-

stvi pruzné energie, absorbované ze spojovacich ramen 33.1 a 33.2 pfi prichodu pies spojovaci

nebo prenaseci oblasti 45.1 a 45.2. Proto je dosahovano podstatné lepSich vysledki prostiednic-
15 tvim vyuzivani téchto oblasti.

Na vyobrazeni podle obr. 8 je zndzornéno schematické alternativni provedeni ptedmétu tohoto
vynalezu.

20 Obr. 8 se principialné 1isi od obr. 7 v tom, Ze vn&j3i delsi okraje 51.1 a 51.2 spojovacich prvkd
33.1 a 33.2 jsou prostorové zakfiveny. To mize byt vyznamné pro Gcely zdokonaleni konstrukéni
integrace u specifickych konstrukei uzavérd, jak je znazorn&no na vyobrazeni podle obr. 13.
Avsak u tohoto ptikladného provedeni miize byt zak¥ivenych oblasti podél vngjsich okrajii 51.1
a 51.2 spojovacich prvkii 33.1 a 33.2 vyuzito jako naraznikii pro akumulaci energie, poskytuji-

25 cich pfidavnou ohybovou deformaci. Za téchto podminek museji byt nicméné oblasti podél vniti-
nich okraji 52.1 a 51.2 provedeny s dostatenou tuhosti pro ucely zamezeni vydouvani nebo
ohybani, jak jiz bylo shora uvedeno, takZe museji vykazovat pozadovanou torzni tuhost, aby
kazdy cely spojovaci prvek 33.1 a 33.2 byl torzné tuhy.

30 U tohoto provedeni ptedmétu vynélezu jsou nékteré deformagni sily rovnéz prenaseny na spojo-
vaci nebo prenaSeci prvky 45.1 a 45.2 a dale na pruzné oblasti 40.1, 40.2 a 40.3. U tohoto prove-
deni jsou spojovaci nebo pfenaseci prvky a pruzné oblasti méné jasné definovany vzajemné vici
sobe, pfiemZ cela lokalizovana oblast télesa 31 plisobi jako néraznik nebo tlumi¢ pro akumulaci
energie.

35
Obdobné je nutno si uvédomit, Ze veskery popis pfenosu sil z hlediska vyobrazeni na obr. 7 a na
obr. 8, piestoze byl popsan specificky s ohledem na t&leso 31 uzavéru 30, Ize stejné dobie uplat-
nit i na vicko 32 uzévéru 30. Je nutno si uvédomit, Ze v souladu s principy pfedmétu tohoto
vyndlezu neni nutno akumulovat energii jak v télese 31, tak i ve vitku 32. Aviak v souladu
40 s pfedmétem tohoto vynalezu musi byt alespoii jedna pruzna oblast uspofadana v t&lese, ve vicku
nebo ve spojovacim ramenu.

Identifikace pruznych oblasti a spojovacich nebo prenésecich oblasti neni snadno zjistitelna,
pokud je na jednotlivy uzavér pohlizeno bez technické pomoci. Avsak identifikace t&chto oblasti

45 mizZe byt provedena prostfednictvim jakékoliv znamé metody. Ztejmé nejjednodussi zpiisob, jak
identifikovat tyto oblasti, je zpisob vyuziti analyzy koneéného prvku, ktery je dostupny u celé
fady komerén€ dostupnych konstrukénich a analytickych programii, provadénych S VyuZitim
pocitace.

50 Na vyobrazeni podle obr. 9 je znazornéno alternativni provedeni uzavéru podle tohoto vynalezu,
kde jsou ohybové oblasti 34.1 a 34.2 zakfivené nebo obloukovité. A opét spojovaci prvky,
v tomto piipadé spojovaci prvek 33.1 spojuje téleso 31 uzavéru a vigko 32 uzavéru, pficemsz tyto
prvky se vzajemné protinaji v délici roving 60, ktera je u tohoto provedeni pondkud stuptiovita.
Jinak je provedeni podle obr. 9 obecng podobné ostatnim provedenim pfedmétu tohoto vynalezu.
55
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Na vyobrazeni podle obr. 10a jsou znadzornény drahy 56.1 a 56.2 dvou bodd P’ a P, umisténych
na zadni stran¢ vicka 32 uzavéru 30 v souladu s provedenim podle obr. 11.

Na vyobrazeni podle obr. 11 je na télese 31 uzavéru 30 schematicky zndzornén pravoihelnik 54
(viz obr. 11). Tento pravouhelnik je rovnéz schematicky znazornén na vyobrazeni podle obr. 10a.
Smés pohledu je zndzornén Sipkou A na obr. 11. Umisténi délici roviny uzavéru 30 je znazornéno
Jako pfimka 60 na obr. 10a, kterd je znazornéna jako pfimka 60.1 stfedové délici roviny na
obr. 11.

Pravouhelnik 55 znazorfiuje schematicky zadni ¢ast 55 vitka 32 (ktera se rozprostird smérem
dolii od vitka 32 v uzaviené poloze) v oblasti bodi P’ a P” v uzaviené poloze (55.1) a v oteviené
poloze (55.2). Dvé ¢arkované kiivky 56.1 a 56.2 znazoriiuji pohyb dvou bod@ P’ a P v prostoru
pfi pohybu uzavéru mezi otevienou a uzavienou polohou.

Je zcela ziejmé, Ze dva body P' a P" pravouhelniku 55 koliduji s pravouhelnikem 54. To zna-
mena, Ze vicko 32 uzavéru 30 bude v tomto piipadé kolidovat s télesem 31. Této kolizi je mozno
zabranit v souladu s pfedmétem tohoto vynélezu. Lze to provést prostiednictvim pohybu bodi P’
a P po specifickych vhodnych drahéch, jak je znazornéno kinematickymi ktivkami na vyobra-
zenich podle obr. 4a az obr. 4c.

Na vyobrazeni podle obr. 10b je znazornéno piikladné feseni problému, ktery byl shora vysvétlen
s odkazem na vyobrazeni podle obr. 10a, pfi¢emz toto feSeni zabratiuje kolizi mezi télesem 31
a vitkem 32.

Pohybem bodd P’ a P ve svislém sméru o vzdalenost E nad délici rovinu 60 a jejich sklon&nim
o thel 3 (viz rovnéZ obr. 14) se tyto dva body P’ a P"’ pohybuji po zcela odlisnych drahach 57.1
a 57.2, takze nekoliduji se spodnim pravouhelnikem 54, ktery pfedstavuje spodni téleso 31 uza-
véru 30. Body P’ a P” jsou zde umistény tak, Ze se pohybuji bezprostiedn& smérem ven od obrysu
pravouhelnika 54, pfedstavujiciho spodni téleso 31. Pfikladné provedeni tohoto feseni je znazor-
néno na vyobrazeni podle obr. 12.

Na vyobrazeni podle obr. 11 je znizornéno piikladné provedeni uzavéru 30 s uspofadanim 1
koordinovaného viceosého kloubu.

Uzavér 30 obsahuje téleso 31, vicko 32 a dvé spojovaci ramena 33.1 a 33.2, ktera jsou pfipojena
k té€lesu 31 a k vicku 32 prostiednictvim ohybovych oblasti 34.1 a 34.4. Délici rovina 60 uzavéru
30 je oznalena vztahovymi znackami 60.1, 60.2 a 60.3. Body P’ a P” jsou u tohoto provedeni
umistény v délici roviné 60.

Spojovaci ramena 33.1 a 33.2 jsou zde provedena se silnou stladovaci oblasti a se slabou napinaci
oblasti. Silna stlatovaci oblast je dostate¢ns silna k tomu, aby zabranila vydouvani nebo ohybani
v disledku tlakového zatiZeni. Tyto oblasti nemaji u tohoto provedeni 7adny funk&ni vyznam pro
zaklapovaci G¢inek uzavéru 30. Prifez spojovacich prvkil je proveden tak, Ze je tuhy ve zkrutu
v souladu se znaky ptedmétu tohoto vynalezu.

Spojovaci nebo pienaseci oblasti 45.1 a 45.2 mohou za t&chto okolnosti v zavislosti na pozado-
vaném uplatnéni akumulovat ¢ast deformaéni energie. Tyto spojovaci a pfenaseci oblasti 45.1 a
45.2 dale prenaseji néjakou nebo veskerou konstruk&ni deformaéni energii, vytvafenou uspoiada-
nim 1 viceosého kloubu, na priléhajici pruzné oblasti 40, které pracuji samy o sobé nebo
v soudinnosti s dal$imi prvky jako naraznik &i tlumi¢ pro akumulaci energie. Tak¥e pruzné
oblasti mohou pfipadné pracovat v soudinnosti se spojovacimi nebo pfenaSecimi prvky 45.1
a45.2. Energie je zde do¢asné akumulovana, a to s vyhodou prosttednictvim ohybové deformace.
Tento proces pfenosu energie je zndzornén Sipkami 50.1 az 50.5.
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Uzavér podle obr. 11 je opatfen blokovacim mechanizmem. Body P’ a P" koliduji zadoucim
aregulovanym zpiisobem s t€lesem 31 tak, Ze uspofadani koordinovaného viceosého kloubu je
zablokovano nebo zapadnuto. Kloub miiZe byt stlacen na zadni strané télesa 51 v blizkosti bodu
P’ pro uvolnéni tohoto zapadnuti. Zapadkovy mechanizmus je podrobnéji popsan ve $vycarské
patentové pfihlaSce CH 0981/98, podané dne 30. dubna 1998, ktera je zde uvadéna ve formé
odkazu.

Na vyobrazeni podle obr. 12 je zndzornéno jiné piikladné provedeni uzavéru 30, opatieného
uspofadanim koordinovaného viceosého kloubu.

Stejné jako u ostatnich shora popsanych provedeni obsahuje tento uzavér 30 téleso 31, vitko 32
a dvé spojovaci ramena 33.1 a 33.2, pfipojena k télesu 31 a k vicku 32 prostiednictvim ohybo-
vych oblasti 34.1 a 34.4. Zde je nutno zdiraznit, Ze ohybové oblasti 34.1 az 34.4 mohou byt
s vyhodou vytvofeny u jakéhokoliv provedeni pfedmétu tohoto vyndlezu jako tenké foliové
klouby, odlité spolu s celym uzavérem, zahrnujici téleso a vitko, jako jedind monoliticka plasti-
kova konstrukce. Z toho je ziejmé, ze uzavér podle tohoto vynilezu mize byt zkonstruovan
velice efektivné.

Délici rovina 60 uzavéru 30 je na vyobrazeni podle obr. 12 oznagena vztahovymi znadkami 60.1,
60.2 a 60.3. Body P" a P” jsou u tohoto provedeni uspofadany v roviné 61, znazornéné rovné? na
vyobrazeni podle obr. 14, ktera je umisténa ve svislé vzdalenosti E, jak je nejlépe vidét na vyob-
razenich podle obr. 10b a obr. 14, od délici roviny 60. Tato svisla vzdalenost E je zvolena tak, ze
v zadném pfipad€ nemilize dojit ke kolizi mezi vitkem 32 a t&lesem 31. Rovina 61 je s vyhodou
sklonéna vzhledem k délici roviné 60 o uhel 3, jak je znidzornéno na vyobrazenich podle obr. 10 a
obr. 14. Rovina 61 odpovida v uzaviené poloze uzavéru 3 povrchové plose 62 t&lesa 30, takze
zde neexistuje Zadna mezera, pfi¢em? je dosazeno optimalniho tvaru a konstrukce.

U tohoto provedeni spojovaci nebo pienaseci oblasti 45.1 az 45.6 prenaseji konstrukéni defor-
maci a jeji priivodni akumulovanou energii, vytvatenou prostrednictvim uspofadani 1 viceosého
kloubu, na ptiléhajici pruzné oblasti 40.1 az 40.3. Je pochopitelné, Ze prenaseci oblasti 40.1 az
40.6 mohou byt rovnéz pruzné deformovatelné, aby mohly také akumulovat energii. Pruzné
oblasti 40.1 a7 40.3 s jakymikoliv pruznymi spojovacimi nebo ptenasecimi oblastmi 45.1 a7 45.6
pracuji jako narazniky nebo tlumice pro akumulovani energie, kde je deformaéni energie dodasné
akumulovéna, a to s vyhodou prostfednictvim pohybové deformace. Tato energie je poté navra-
cena do kloubii za ucelem zajisténi zaklapovaci akce uzavéru.

Tmavé Sipky 50 na vyobrazeni podle obr. 12 znazorfiuji tento prenaseci proces, ktery byl shora
popsan s odkazem na vyobrazeni podle obr. 11. Provedeni podle obr. 12 se pon&kud lisi od ostat-
nich provedeni podle dal3ich obrazki v tom, Ze na obr. 12 je znazornéno, e pruZna oblast 40.3
nemusi byt umisténa bezprostfedné vedle uspotadani 1 viceosého kloubu, aviak Ze miize byt
umisténa kdekoliv na soucéastech uzavéru, pokud je zaru€eno ptenaseni konstrukéni deformace
a privodni akumulace energie.

V souladu s pfedmétem tohoto vynalezu mohou byt prostfednictvim pouziti znamych modelova-
cich technik regulovany velikost pruznych oblasti, mnoZstvi energie, akumulované témito pruz-
nymi oblastmi, velikost sil, pfenaSenych z kloubt, umisténi stabilnich poloh a cela fada dal§ich
aspekti provozu kloubu.

Spojovacimi prvky 33.1 a 33.2 u provedeni podle obr. 2 jsou pomérné silné rovinné desticky,
které jsou z torzniho neboli zkrutného hlediska tuhé. Spojovaci prvky 33.1 a 33.2 jsou pomerné
ploché na obou svych povrchovych plochach, priemz jejichz vngjsi tvar odpovida vnéjsimu
tvaru uzaveéru, takze spojovaci prvky 33.1 a 33.2 mohou byt optimalné integrovany do vnéjsiho
tvaru uzavéru. Je zcela pochopitelné, Ze tvar a konstrukce priifezu spojovacich prvkil musi brat
v vahu poZadavky na torzni tuhost, na napinaci a stladovaci sily a na smréfovaci chovani zvo-
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lené geometrie. AvSak zde popsané principy museji byt dodrzeny pro dosaZeni konstrukce
kloubu, ktery bude mit poZzadované provozni charakteristiky.

Na vyobrazeni podle obr. 13 je znazornéno jiné pfikladné provedeni uzavéru 30, opatieného
uspofadanim 1 koordinovaného viceosého kloubu podle tohoto vynalezu.

Uzavér 30 v provedeni podle obr. 13 se odlisuje od ostatnich uzavéri v nékolika podstatnych
pohledech. Za prvé je délici rovina 60 uzavéru 30 usporadana stuptiovité, coz je znazornéno
pfimkami 60.1 a 60.2. PiestozZe je tak zabranéno tomu, aby se vi¢ko uzavéru odtahovalo od télesa
uzaveru ve stejném rozsahu, jako u jinych uspofadani, mizZe toto byt nezbytné za Géelem zajisténi
specifického konstrukéniho uspofadani jako je celkovy tvar podle obr. 13.

Usporadani 1 viceosého kloubu je u tohoto provedeni sklonéno pod tihlem 1, ktery slouzi pro
zdvizeni dé&lici roviny 60.1 vicka vzhledem k dglici roving 60.2 télesa v oteviené poloze uzavéru.
Ugel tohoto thlu Je samoziejmy, a to umoznit, aby vicko uzavéru zcela uvolnilo vzhiiru vystupu-
Jici a velmi vysokou vytokovou trubitku 65 t&lesa 31 uzavéru 30.

U tohoto provedeni jsou body P" a P’ uspofadany v roviné 61, ktera je umisténa ve svislé vzdale-
nosti E od délici roviny 60, jak je zndzornéno na vyobrazenich podle obr. 10b a obr. 14. Svisla
vzdalenost E je u tohoto provedeni zvolena tak, Ze mezi vickem a t&lesem nedochazi k zadné
kolizi. Rovina 61 je sklonéna vzhledem k délici roviné 60 o thel 3, jak jiz bylo uvedeno s odka-
zem na vyobrazeni podle obr. 10b a obr. 14. Rovina 61 odpovid4 v uzaviené poloze uzavéru 3
povrchové plose 62 télesa 31, takze zde neexistuje Zadna mezera, pfi¢emz je u tohoto provedeni
dosazeno optimalniho tvaru a konstrukce.

Pruzné oblasti 40.1 az 40.3 pracuji u tohoto provedeni jako nérazniky nebo tlumice pro akumu-
laci energie, a to stejnym zpisobem, jak jiz bylo vysvétleno v souvislosti s ostatnimi provede-
nimi. U tohoto provedeni si je vSak tfeba uvédomit, ze deformaéni energie mize byt pfenaSena na
Cast vitka, ktera je vyrazné vzdalena od oblasti kloubu, pfigems toto prenaseni spada do rozsahu
provedeni pfedmétu tohoto vynalezu.

Provedeni podle obr. 13 se dale odliSuje od ostatnich provedeni v tom, Ze spojovaci ramena 33.1
a 33.2 jsou opatfena prostorové zakiivenym ,kolenovym* tvarem, takZe je jejich vn&jsi tvar
v souladu s vnéj$im tvarem télesa 31 a jeho vicka 32. Oblast podél delsiho volného okraje 37
spojovaciho ramena ve tvaru kolena miZe v disledku ohybu nebo kolena na spojovacim prvku
31.1 nebo 31.2 fungovat ¢astecng jako akumulagni naraznik, znazornény jako pruzné oblast 40.3.
Takze u tohoto provedent, které vyuZiva kolena u spojovaciho prvku kloubu, maze byt ¢ast ener-

gie pro zaklapovaci i¢inek akumulovéna prostiednictvim ohybové deformace p¥imo ve vlastnim
kloubu.

Kratdi volny okraj 36 spojovaciho prvku musi byt u tohoto provedeni pochopitelng proveden tak,
ze se nebude vydouvat nebo deformovat, pokud bude podroben piisobeni kompresniho tlaku.
Kromé toho za ucelem zajidténi dobré zaklapovaci akce kloubu musi byt spojovaci prvky 33.1
a 33.2 provedeny s dostate&nou torzni tuhosti ve zkrutu.

Na vyobrazeni podle obr. 14 je znazornén &isteény boéni pohled na uzavér ve sméru Sipky A
zobr. 11.

Obr. 14 kromé toho, Ze znazoriiuje vicko 32 v oteviené poloze, dale rovnéz obsahuje aste¢ny
pohled v fezu na vicko v uzaviené poloze, oznadené vztahovou znackou 32.2. Body P’ a P jsou
zde uspotadany v roviné 61, umisténé ve svislé vzdalenosti E od délici roviny 60, jak jiz bylo
vysvétleno s odkazem na vyobrazeni podle obr. 10b a obr. 14. Tato svisla vzdalenost E je opét
zvolena tak, aby byla vylouena jakakoliv kolize mezi vitkem 32 a télesem 31. Rovina 61 je
rovn€Z opét sklonéna vzhledem k délici roving 60 o thel §, &imz Je dosazeno optimalniho tvaru,
jak jiz bylo shora uvedeno.
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Provedeni podle obr. 14 vsak vykazuje dalsi vyhodny znak. Je velice obtizné sestrojit perfektni
zaklapovaci kloub, a to zejména v disledku celé fady geometrickych omezeni konstrukce a v
disledku problému smrst'ovani materialu. Usporddani koordinovaného viceosého kloubu podle
tohoto vynélezu poskytuje zpiisob kompenzace smritovani a dalich problémd, vznikajicich
v disledku geometrie.

S ohledem na soufadnicovy systém x-y, ktery je znidzornén na obr. 14, je smritovani materialu
ve form€ obvykle ve€tsi ve sméru y, nez ve sméru x, jak je vysvétleno prosttednictvim smérovych
Sipek na obr. 14. Odlévanim uzavéru v otevieném stavu a kompenzovanim smrstovani prostied-
nictvim sefizeni propojeni kloubli mize byt smritovani velice vhodné kompenzovano. Toho
muze byt dosazeno nastavenim rozméri K1 a K2 na obr. 14.

Na vyobrazeni podle obr. 15 je zndzornén pohled v fezu na vyhodné provedeni foliového kloubu
70, kterého je vyuzito jako ohybovych oblasti 34.1 az 34.4 u jednoho vyhodného provedeni
predmétu tohoto vynalezu.

Na vyobrazeni podle obr. 15a je znazornén foliovy kloub 70, pfiemz je uzavér v oteviené
poloze, zatimco na vyobrazeni podle obr. 15b je znazornén féliovy kloub 70, kdyz je uzavér
v uzaviené poloze.

K foliovému kloubu 70 jsou piipojeny spojovaci prvek 33 a t&leso 31 nebo vicko 32. Jak je
zfejmé z dfive uvedenych provedeni tohoto vynalezu, tak t&leso 31, vitko 32 a spojovaci prvky
33 jsou Casto zakfiveny za Gi¢elem dosazeni poZadovanych konstrukénich a tvarovych charakte-
ristik. Foliovy kloub 70 musi byt proveden se zietelem na tyto skutednosti. Féliovy kloub 70
musi byt vytvofen pro pfesné usazeni do dostupného prostoru a musi byt vytvaien v &astech
formy, které mohou byt snadno odd¢leny, pokud je forma oteviena. V disledku toho je dileité,
aby tvar a konstrukce foliového kloubu 70 nebyly citlivé na geometrické nedostatky.

Foliovy kloub 70, znazornény na vyobrazenich podle obr. 15a a podle obr. 15b, obsahuje vnitfni
¢ast, vymezenou dvéma rovinami 72 a 73, které jsou sklonény o thel y vzhledem ke svislici pro
dosazeni nejlepSich pritokovych vzorii materialu a pro optimalizaci prenosu zatizeni. Uhel y
maze lezet v takovém rozmezi, Ze nejtenci mozna tloustka 74 féliového kloubu 70 je stale jeste
jasné definovana.

Roviny 72 a 73 jsou spojeny povrchovou plochou 78 valcového tvaru, ktera vymezuje vnitini
okraj foliového kloubu 70. Vnéj3i strana foliového kloubu 70je tvotena rovinou 75, ktera probiha
od prvni vnéjsi povrchové plochy 76, ktera je u tohoto ptikladného provedeni zakiivena do druhé
vnéjsi povrchové plochy 77, kterd je rovnéz zakiivena.

Zde je nutno si uvédomit, Ze prvni vn&jsi povrchova plocha 76 je vnéjsi povrchovou plochou
spojovaciho prvku 33, zatimco druhd vngjsi povrchova plocha 77 je vnéjsi povrchovou plochou
télesa 31 nebo vitka 32. Jak je zfejmé z vyobrazeni na obr. 15a, tak Sitka roviny 75 se blizi nule
v relativnim stiedu foliového zavésu 70 v disledku obloukovitého zak¥iveni povrchovych ploch
76 a 77. Tato rovina 75 vSak ma vyraznou $itku u okraje foliového kloubu 70, a to rovnés
v disledku tohoto zakfiveni. Pochopitelné, Ze vsechny féliové klouby by mély byt lestény nebo
by mély byt velice hladké.

Na vyobrazeni podle obr. 15 je znazornéna dalsi vyhoda tohoto foliového kloubu 70.
V uzaviené poloze je rovina 72 obecn& vyrovnana srovinou 73 a napomahd ustaveni fadné
polohy spojovaciho prvku 33. Kromé toho ma tato skutecnost za kol obecné vyztuzit foliovy

kloub 70 v jeho uzaviené poloze. To je obzvlasté vyuzitelné v oblasti kratkého okraje nebo vniti-
niho volného okraje spojovaciho prvku 33. Je to oznageno Sipkou 79.
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Je zcela samoziejmé, Ze pro napoméhani pfi ustaveni fadné polohy spojovaciho prvku 33 je
mozno vyuzit i dalSich pridavnych prvki na télese 31 a na vicku 32 uzavéru 30. To je zndzornéno
napfiklad Sipkami 80. Jak je dale zcela samoziejmé, tak plochy 72 a 73 nemuseji byt rovinné,
takZe je moZno vyuzit i jinak tvarovanych povrchovych ploch, pfidemz viak tyto povrchové plo-
chy si museji s vyhodou vzajemné odpovidat v uzaviené poloze.

Dalsi vyhoda féliového kloubu 70 podle obr. 15 spo&iva v tom, Ze tento foliovy kloub 70 mize
rovné€z pisobit jako naraznik &i tlumi¢ pro akumulaci energie, pokud méa vhodny tvar. Napfiklad
u alternativniho provedeni podle obr. 9 dochazi k akumulaci energie v kloubu prostiednictvim
zakiiveni kloubu. Je zcela pochopitelné, Ze i jiné nelinearni tvary kloubu mohou spliiovat stejny
ucel.

Na zaklad€ shora uvedenych provedeni pfedmétu tohoto vynélezu je zcela ziejmé, Ze predmét
tohoto vynalezu miZe byt riizné modifikovén, coz je zcela evidentni pro odbornika z dané oblasti
techniky, a to aniz by doslo k uniku z rozsahu ptedmétu tohoto vynalezu, ktery je definovan
vyhradné nasledujicimi patentovymi néaroky.

Zmény a modifikace pfedmétu tohoto vynélezu jsou pro odbornika z dané oblasti techniky zcela
ziejmé. Je tak zcela evidentni, Ze pfedmét tohoto vynalezu se mize riizn€ ménit, aniz by doslo
k tmiku z jeho myslenky a rozsahu, pfidemz veskeré takové modifikace jsou zfejmé pro odbor-
nika z dané oblasti techniky. Proto je tedy Fadny rozsah pfedmétu tohoto vynalezu definovan
vyhradné v nasledujicich patentovych narocich.

PATENTOVE NAROKY

1. Sestava viceosého kloubu s alespoii dvéma stabilnimi polohami, obsahujici

prvni kloubovou ¢&ast (2),

druhou kloubovou &ast (3),

alespoii dvé od sebe vzdalena spojovaci ramena (33.1, 33.2),

alespoii Ctyfi ohybové oblasti (34.1, 34.2, 34.3, 34.4), p¥ipojujici kazdé ze spojovacich ramen
(33.1, 33.2), pfimo k prvni kloubové ¢asti (2) a k druhé kloubové &asti (3),

kazdé spojovaci rameno (33.1, 33.2) ma alespon Ctyfi strany (34.1, 34.2, 36.1, 37.1; 34.3, 34.4,
36.2, 37.2), pticemz dvé nepfiléhajici strany kazdého spojovaciho ramena Jjsou tvoreny jednou
z ohybovych oblasti (34.1, 34.2; 34.3, 34.4),

spojovaci ramena (33.1, 33.2) maji priiez (cc), ktery je v podstaté torzné tuhy,

vyznadujici se tim,ze

alespoii dvé prenaSeci oblasti (45.1, 45.2, 45.3, 45.4) jsou uspofadany prilehle k ohybovym
oblastem (34.1, 34.2, 34.3,34.4), a

pruzné oblasti (40.1, 40.2, 40.3) kloubovych &asti (2, 3), pruzné deformovatelné pii otevirani
nebo uzavirani sestavy (1) viceosého kloubu, jsou ptipojeny k ptenasecim oblastem, pfi¢emz

v uzaviené poloze ohybové oblasti (34.1, 34.2) prvniho spojovaciho ramena (33.1) vymezuji
prvni rovinu, zatimco ohybové oblasti (34.3, 34.3) druhého spojovaciho ramena (33.2) vymezuji
druhou rovinu, protinajici prvni rovinu pod Ghlem (),

ohybové oblasti (34.1, 34.2) prvniho spojovaciho ramena (33.1) a ohybové oblasti (34.3, 34.4)
druhého spojovaciho ramene (33.2) spolu vzijemng sviraji thel (¢) pro umoznéni alespoti dvou

relativnich poloh kloubovych &asti (2, 3), pokud spojovaci ramena (33.1, 33.2) a/nebo kloubové
¢asti (2, 3) jsou v podstaté bez konstrukéni deformace.
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2. Sestava viceosého kloubu podle naroku I, vyznacujici se tim, Ze alespoii jedno ze
spojovacich ramen (33.1, 33.2) a/nebo kloubovych &asti (2, 3) je bez napéti v alespon jedné ze
stabilnich poloh sestavy (1) viceosého kloubu.

3. Sestava viceos¢ho kloubu podle naroku 1 nebo 2, vyznaéujici se tim, Ze pruzna
oblast (40.1, 40.2, 40.3) akumuluje energii prostfednictvim pruzné deformace pfi otevirani nebo
uzavirani sestavy (1) viceosého kloubu, pfiCemz akumulovana energie zajiStuje zaklapovaci
pusobeni pro navrat sestavy (1) viceosého kloubu do jedné ze stabilnich poloh.

4. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z pfedchazejicich naroki, vyznacdujici se
tim, Ze vrcholy (38.1, 38.2), vymezené ohybovymi oblastmi (34.1, 34.2, 34.3, 34.4), jsou od
sebe vzdaleny o vzdalenost (B), ktera je rovna alespoti poloving délky krat$iho okraje (36.1, 36.2)
spojovaciho ramena (33.1, 33.2).

5. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z ptedchéazejicich narokd, vyznacdujici se
tim, Ze alespon jeden z okraji (36.1, 36.2) spojovacich ramen (33.1, 33.2) je tuhy a nevydouva
se pii pisobeni tlaénych sil.

6. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z predchazejicich narok, vyznaéujici se
tim, Ze alespon jedno ze spojovacich ramen (33.1, 33.2) ma pruznou oblast (40.3), ktera je
pruzné deformovatelna pii otevirani nebo uzavirani sestavy (1) viceosého kloubu.

7. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z pfedchézejicich naroki, vyznaéujici se
tim, Ze spojovaci ramena (33.1, 33.2) jsou alespori Easte¢né prostorové zakiivena.

8. Sestava viceosé¢ho kloubu podle jednoho z pfedchazejicich narokd, vyznadujici se
tim, Ze ohybové oblasti (34.1, 34.2, 34.3, 34.4) jsou pruzn¢ deformovatelné a v diisledku toho
jsou schopny akumulovat energii pfi otevirani nebo uzavirani sestavy (1) viceosého kloubu, pi-
¢emz akumulovana energie podporuje zaklapovaci plsobeni pro navrat kloubové sestavy do
jedné ze stabilnich poloh.

9. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z ptedchazejicich narokd, vyznadujici se
tim, Ze ohybové oblasti (34.1, 34.2, 34.3, 34.4) jsou uspofadany soumérné nebo nesoumérné
vzhledem ke kloubovym ¢astem (2, 3).

10. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z pfedchazejicich narok, vyznaéujici se
tim, Ze prvni kloubovou ¢asti (2) je téleso (31) a druhou kloubovou &asti (3) je vicko (32) uza-
véru (30).

11. Sestava viceosého kloubu podle naroku 10, vyznaéujici se tim, Ze pruzna oblast
(40.1, 40.2, 40.3) je usporadana v oblasti volného okraje télesa (31).

12. Sestava viceosého kloubu podle naroku 10 nebo 11,vyzna&ujici se tim, e pruzna
oblast (40.1, 40.2, 40.3) je usporadana v oblasti volného okraje vitka (32).

13. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z piedchazejicich narokd 10, 11 nebo 12,
vyznadujici se tim, Ze pruzna oblast (40.1, 40.2, 40.3) je usporadina mezi dvéma
pienaSecimi oblastmi (45.1, 45.2, 45.3, 45.4).

14. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z pfedchazejicich naroki 10 az 13, vyzna&u-
jici se tim, Ze spojovaci ramena (33.1, 33.2) jsou v uzaviené poloze uzavéru (30) integro-
vana ve vn&jSim obrysu uzavéru (30), takZe zadna Gést nevyenivéa v podstaté pres obklopujici
oblast.

-17-



CZ 298340 B6

15. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z pfedchazejicich narokd 10 az 14, vyznaéu-
jici se tim, Ze je uspofadana pod thlem (1) vzhledem k délici roviné (60.2) télesa (31) uza-
véru (30).

5 16. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z pfedchazejicich narokd 10 az 15, vyznadu-
jici se tim, Ze spojovaci ramena (33.1, 33.2) maji alespon Caste¢né v podstaté konstantni
tloustku.

17. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z ptedchazejicich narokd 10 az 16, vyznaéu-
10 jici se tim, Ze spojovaci ramena (33.1, 33.2) maji na svém krat$im volném okraji (36.1,
36.2) vétsi tloustku v porovnani s jejich tloustkou na del$im volném okraji (37.1, 37.2).

18. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z predchézejicich narokd 10 az 17, vyznaéu-
jici se tim, Ze alespoii jedna povrchova plocha (61) vitka (32) je uspoiddana mimo délici

15 rovinu (60) a spolupracuje s odpovidajici povrchovou plochou (62) télesa (31), takZe v uzaviené
poloze uzavéru (30) zde neni Zzadna mezera.

19. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z pfedchazejicich narok 10 az 18, vyznacu-
jici se tim, Ze ohybové oblasti (34.1, 34.2, 34.3, 34.4) jsou provedeny jako fliové klouby
20 (70).

20. Sestava viceosého kloubu podle naroku 19, vyznaéujici se tim, Ze foliové klouby
(70) maji prifez, ktery je vymezen kruhovou kfivkou (78) na jedné strané a p¥imkou (75) nebo
kruhovou kfivkou na protilehlé strané.

25
21. Sestava viceosého kloubu podle naroku 19 nebo 20,vyznaéujici se tim, Ze vnitini
¢ast foliového kloubu (70) je definovana dvéma rovinami (72, 73), které jsou usporadany pod
thlem () vzhledem ke svislici pro vzajemny zabér v uzaviené poloze uzavéru (30) pro ustaveni
polohy spojovaciho prvku (33).

30

22. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z naroki 10 az21,vyznaéujici se tim,ze
alespori jedna ohybova oblast (34.1, 34.2, 34.3, 34.4) je zakfivena.

23. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z nérokd 10 az22, vyzna&ujici se tim,Ze
35 jedna ze stabilnich poloh sestavy (1) viceosého kloubu lezi vné konstrukéniho rozmezi za uza-
vienou polohou uzavéru (30), takze sestava (1) viceosého kloubu je predepjata uzaviraci silou.

24. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z narokii 10 az23,vyznaé&ujici se tim, Ze
Jedna ze stabilnich poloh sestavy (1) viceosého kloubu lezi vné konstrukéniho rozmezi pred uza-
40 vfenou polohou uzavéru (30), takze sestava(1) viceosého kloubu je predepjata oteviraci silou.

25. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z predchazejicich narokd, vyznaéujici se
tim, Ze prenaSeci oblasti jsou integrovany do kloubovych &asti (2, 3).

45 26. Sestava viceosého kloubu podle jednoho z predchézejicich narokl, vyznadujici se
tim, Ze alespori pfenaseci oblasti, usporddané na jedné kloubové &sti (2), jsou v podstaté tuhé.

27. Forma pro sestavu viceosého kloubu podle jednoho z naroki 1 az25, vyznaéujici se
tim, Ze alespoii jeden rozmér formy pro odpovidajici geometrii v oteviené poloze sestavy (1)

50 viceosého kloubu je vétsi v prvnim sméru (x) v porovnani s druhym smérem (y) pro stejnou
odpovidajici geometrii v uzaviené poloze sestavy (1) viceosého kloubu.

55 7 vykresii
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OBR. 14
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