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(57)Anotace:

Koordinovany vyceosy kloub zajist'uje zaklapnuti ¢asti
uzavéru mezi stabilni otevienou a uzavienou polohou,
pfi¢emz pti pfechodu kloubu mezi obéma polohami pres
mrtvou stfedovou polohu jsou pruzné sily, vyvozované torzné
tuhymi spojovacimi prvky )33.1, 33.2) kloubu na &asti
uzavéru priléhajici ke kloubu, jako je téleso (31) a vicko (32),
pienaseny prostfednictvim spojovacich nebo prenasSecich
oblasti (45.1, 45.2), pfiléhajicich k ohybovym oblastem (40.1
az 40.3) pro akumulaci energie pruzné deformace. Kdyz kloub
prechazi pfes mrtvou sttedovou polohu, je tato energie déle
piivadéna a navracena do tuhych spojovacich prvka (33.1,
33.2) pro zaklapnuti asti uzavéru, pfiléhajicich ke kloubu.
Uzavér mizZe byt odlit jako jediny kus z plastového materialu,
pfiéemz mliZe byt odlit v oteviené poloze.
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Koordinovany viceosy kloub a uzavér s timto kloubem

Oblast techniky

Vyndlez se obecné tykd zaklapovaciho kloubu, a to
zejména kloubu, pouzivaného u plastikovych uzavé&rd z jednoho

kusu, vyrdbénych vstfikovacim lisovanim.

Dosavadni stav techniky

P¥i vydavani nebo davkovéani spotfebnich materiald, jako
jsou napriklad kosmetické pripravky a potravinarské vyrobky,
vznikd pot¥eba takovych davkovacich uzavérh, které mohou byt
vyrdb&ny hospodarné&, a které zcela a tésné uzaviraji zasobni
nadrZku, pokud jsou v uzaviené poloze. JelikoZ jsou takovéto
uzadvéry velmi ¢asto vyuzZivdny pro zasobni néadriky na
spotfebni =zboZi, ur&ené na jedno pouziti, maji naklady na
vyrobu téchto wuzdvérld podstatny vyznam, nebot takovéto
uzavéry museji mit vynikajici spotrebni vlastnosti a museji

zajistovat p¥ijemny hmatovy pocit pfri dotyku.

V minulosti byla pouzivéna cela fada wuzdvérld prvni
t¥idy, vyuzZivajicich jediného hlavni kloubové spojeni nebo
vét3i poclet hlavnich kloubd, vyrovnanych podél jediné osy.
Nékteré z téchto kloubu vyuZivaly mezilehlého prvku, jako je
nap¥iklad pruZinovy prvek nebo napjaty pasek za ucCelem
vytvareni mrtvé stfedové polohy, pric¢emZ napéti v zavéru

zabrafovalo tomu, aby uzadvér stabilné spocival ve své poloze,



nebot byl pohédnén bud do otevienéjsSi polohy nebo do

uzavienéjsi polohy.

Takovd nestabilni vyvadZend poloha je obecné Zadouci u
uzadvérl tohoto typu, . nebot poskytuje spotfebiteli uzavér,
ktery =zajidtuje ptijemny hmatovy pocit pfi dotyku. AvSak
uzavéry takového typu, které jsou opatfeny jedinym hlavnim
kloubem, i kdyZ jsou opatfeny uvedenym mezilehlym prvkem, tak
vyZzaduji vyrazné presazeni hlavniho kloubu od obrysu uzéavéru
v disledku jednoduchého pohybu vicéka, jak Jje zndzornéno na

vyobrazeni podle obr. 3.

Tyto klouby se rovnéZ velmi obtiZné formuji v ddsledku
nesoumérnych prlitokovych drah bé&hem formovéani. Dochazi tak
k umisté&ni kloubu vné télesa uzavéru, coZ je povazZovano u
takovychto uzdvérd za velice neZadouci. Uzavéry takového typu
s jedinym hlavnim kloubem je rovnéZ casto velice obtizZné
formovat. Prikladem takovych zarizeni, wvyuZivajicich jediny
hlavni kloub, mohou byt napfiklad feSeni, kterd jsou popséna
v patentovém spise US 4 403 712 (Weisinger) nebo v patentovém

spise US 4 638 916 (Beck a dalsi).

Uz&véry  druhé t¥idy vyuZivaji uspofradéani kloubu
s vicenadsobnym spojenim a s vice osami. Av3ak oteviradni a
uzaviradni vicenésobnych spojd Jje u kloubl této tFidy
nekoordinovano. Prikladem takového nekoordinovaného kloubu
maZze byt FeSeni podle patentového spisu US 5 148 912
(Nozawa), kde jsou dvé c&asti kloubu spolu vzajemné spojeny
prostfednictvim pruznych péasek, které Jjsou ohebné nebo

elastické v celé svoji délce.
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U takového uzavéru pak pruiné paskové desticky,
pfipojujici kloubové vicko k télesu, se ohybaji pfes celou
svoji délku za ucelem vyvijeni sily, ktera pfitlaéuje kloub
do jediné stabilni polohy, takZe na kloub plisobi kontinudlni
nap&ti. JelikoZ neni Z4&dnad koordinace mezi vicendsobnymi
osami klbubu, miZe se vicko pohybovat po vice drahéch
vzhledem k uzavéru, takZe neexistuje Zadnéd koordinace mezi

Géstmi uzavéru.

Klouby t¥eti t¥idy tvori usporéddani koordinovaného
viceosého kloubu, ktery se obecné otac¢i kolem dvou os kloubu,
a ktery je vytvotren se dvéma stabilnimi polohami, které jsou
obvykle bez napéti, ptficemi Jje mezi nimi usporddéna mrtva
st¥edovd nebo nestabilni rovnovazind poloha. U takového kloubu
méd stfedici sila tendenci zatladovat kloub do jedné ze dvou

stabilnich poloh z mrtvé stfedové polohy.

Takovéto klouby Dbyly vynalezeny puavodcem tohoto
vyndlezu, pridemZ Jjsou nejlépe popsany v patentovém spise
US 5 794 308 o néazvu ,Kloub“. PrestoZe v dobé&, kdy bylo
vynalezeno re$eni podle patentového spisu US 5 794 308, nebyl
model podle obr. 1 zndm, miZe byt vyndlez podle tohoto

patentu obecné popsan s odkazem na tento model.

Takovéto klouby vyuZivaji dvojici kloubovych prvki,
zahrnujicich ohybové& tuhou mezilehlou kloubovou ¢&ast 4,
pripojenou k prvni a druhé kloubové C&sti, obvykle k télesu a
k viéku wuzévéru prostrfednictvim spojovacich prvkd 6 a 7,
které =zajistuji pruZny uvolnovaci pohyb v oblasti mrtvé

stfedové polohy.



Jinymi slovy v pfipadé patentového spisu US 5 794 308
spojovaci prvky, které jsou pripojeny pfimo k podstatné
ohybové tuhé mezilehlé kloubové <Casti, absorbuji elastickou
deformaci pro vytvareni =zaklapovacich akénich sil v oblasti
mrtvé stfedové polohy. PrestoZe rfeSeni podle patentového
spisu US 5 794 308 poskytuje vynikajici uzavér, byly od doby
vytvo¥eni tohoto vyndlezu plvodcem zjiStény dalsi rizné cesty
a moznosti jak mé&nit a zdokonalit provoz kloubu takového
typu, jaky je popséan v uvedeném patentovém spise

US 5 794 308.

Podstata vynalezu

Proto je tedy ukolem predmé&tu tohoto vynalezu zdokonalit
konstrukci shora uvedenych kloubl tak, aby alespon Castelné
byly prendeny deformaéni sily, vytvafené prostfednictvim
ohybové nebo torzné pevnych mezilehlych ¢asti nebo
spojovacich ramen, na jednu nebo vice pruZnych oblasti,
usnadiiujicich akumulaci této energie v urcité vzdalenosti od
spojovacich prvkld nebo oblasti, ke kterym jsou ohybové tuha

spojovaci ramena pfipojena.

Daldim 1ukolem pfedm&tu tohoto vynadlezu Jje zvysit
kapacitu uzdvéru pro absorbovani pruiné energie od torzné
tuhych spojovacich ramen prostfednictvim prenaSeni nékteré
nebo vedkeré této energie do oblasti, které primo nepfiléhaji
k ohybovym oblastem, ke kterym Jjsou spojovacli ramena
pfipojena, v disledku c¢ehoZ dojde ke zdokonaleni pruiZné sily
pro zaklapovaci akci, ziskavané na zakladé ptrislu3né
geometrie uzavéru, a to zejména u uzavérl pomérné malych

velikosti.




V souladu s koncepci predmé&tu tohoto vynalezu byly shora
uvedené ukoly splnény vyvinutim uspofadani viceosého kloubu

s alespoii dvéma stabilnimi polohami, které obsahuje
prvni kloubovou C&éast,
druhou kloubovou cCast,
alespoii dvé od sebe vzdalend spojovaci ramena,

alesponi &ty¥i ohybové oblasti, ptipojujici kazdé
z uvedenych spojovacich ramen p¥imo k prvni kloubové cCasti a

k druhé kloubové casti,

alesponi dvé& p¥endSeci oblasti spojujici uvedené ohybové

oblasti,
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pruzné oblasti kloubovych ¢&asti, pruZne deformovatelné
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pfi otevirdni nebo =zaviradni uspofadani viceosého kloubu,
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ptipojené k pfendSecim oblastem, pficemZ

uvedend spojovaci ramena maji alespon <¢&ty¥i strany,
zatimco dvé nespojovaci strany kaZidého spojovaciho ramena

jsou tvoreny jednou z ohybovych oblasti,

v uzaviené poloze ohybové oblasti prvniho spojovaciho
ramene vymezuji prvni rovinu, pficemZ ohybové oblasti druhého
spojovaciho ramene vymezuji druhou rovinu, protinajici

uvedenou prvni rovinu pod uhlem,

ohybové oblasti prvniho spojovaciho ramene a ohybové

oblasti druhého spojovaciho ramene spolu vzajemné sviraji




thel pro umoznéni alesponl dvou relativnich poloh kloubovych
gasti, pokud spojovaci ramena a/nebo kloubové <&asti Jsou

v podstaté& bez konstrukéni deformace,

uvedend spojovaci ramena maji pruftez, ktery Je

v podstaté torzné tuhy.

Alespoil jedno ze spojovacich ramen a/nebo kloubovych
¢asti je Dbez napéti v alespon jedné ze stabilnich poloh

uspotadani kloubu.

Uvedend pruznéd oblast akumuluje energii prostfednictvim
pruzné deformace p¥i otevirani nebo uzavirdni usporédani
viceosého kloubu, ©pficemZ uvedend akumulovand energie
zajistuje zaklapovaci akci a prispiva k né&vratu

uspo¥adani kloubu do jedné ze stabilnich poloh.

Vrcholy, vymezené ohybovymi oblastmi, jsou od sebe
vzdaleny o vzdalenost, kterd je rovna alesporl poloviné& délky

krat$iho okraje spojovaciho ramene.

Alespoil jeden 2z okrajd uvedenych spojovacich ramen e

tuhy a nevydouvéa se pfi plsobeni tlacnych sil.

Alespon jedno =ze spojovacich ramen m& pruzZnou oblast,

kterd je pruzné deformovatelnd pfri otevirdni nebo uzavirani

usporadani viceosého kloubu.

Spojovaci ramena jsou alesponn @ Castec¢né prostorové

zakrivena.




Ohybové oblasti jsou pruZné deformovatelné a v disledku
toho jsou schopny akumulovat energii pfi otevirani nebo
uzavirdni  uspotradéni viceosého  kloubu, pricemz uvedené
akumulovand energie podporuje =zaklapovaci akci a prispiva

~

k navratu uspofddani kloubu do jedné ze stabilnich poloh.

Ohybové oblasti jsou uspotrddany soumérné nebo nesoum&rné

vzhledem ke kloubovym castem.

Uvedenou prvni kloubovou ¢éasti je téleso, pricemZ

uvedenou druhou kloubovou &asti je vicko uzavéru.

Uvedend pruZnd oblast je s vyhodou uspofadéna v oblasti

volného okraje télesa.

Uvedend pruZnd oblast miZe byt rovné&Z uspotradina

v oblasti volného okraje vicka.

Uvedend pruZnd oblast je s vyhodou usporddana mezi dvéma

prendSecimi oblastmi.

Spojovaci  ramena jsou v uzavrené poloze uzdvéru

st

ION

integrovana ve vnéjSim obrysu uzavéru, takZe Zadnd ¢

nevyénivad v podstaté pres obklopujici oblast.

Uspotradéani kloubu svird thel s délicil rovinou.

Spojovaci ramena maji alespon Ccastec¢né v podstaté

konstantni tloustku.




Spojovaci ramena maji na svém kratSim volném okraji
vét3i tloustku v porovndni s jejich tloustkou na del3im

volném okraji.

Alespoil jedna povrchovad plocha vicka Jje usporadana mimo
délici rovinu a spolupracuje s odpovidajici povrchovou

plochou télesa, takZe v uzaviené poloze wuzavéru zde neni

Za4dnd mezera.

Ohybové oblasti jsou provedeny jako féliové klouby.

Féliové klouby maji prafez, ktery Jje vymezen kruhovou
kfivkou na jedné strané a primkou nebo kruhovou kfivkou na

protilehlé strané.

Rovina svird uhel s délici rovinou na vwvnitfni strané
féliového kloubu pro zabér s odpovidajici rovinou
spojovaciho prvku v uzaviené poloze uzavéru pro ustaveni

polohy spojovaciho prvku.

Alesponl jedna ohybova oblast je zak¥ivena.

Jedna ze stabilnich poloh uspofddéni kloubu leZi wvné
konstruk&niho rozmezi =za uzavienou polohou uzavéru, takiZe

uspofadani kloubu je predpjato uzaviraci silou.

Jedna ze stabilnich poloh usporaddani kloubu leZi wvné
konstruk&niho rozmezi pred uzavfenou polohou uzavéru, takZe

uspotaddani kloubu je pfedpjato oteviraci silou.

P*¥end3eci oblasti Jsou s vyhodou integrovany do

kloubovych ¢éasti.
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Alespofi prenédSeci oblasti, uspofadané na jedné kloubové

¢asti, jsou s vyhodou v podstaté tuhé.

V souladu s dal$im aspektem predmétu tohoto vynalezu
byla dale rovnéZ vyvinuta forma, vhodna pro shora uvedené
usporadéani kloubu. Alespon jeden rozmér formy pro
odpovidajici geometrii v prvni poloze uspofadani kloubu je
vét$i v prvnim sméru v porovnani s druhym smérem pro stejnou

odpovidajici geometrii v druhé poloze uspofadani kloubu.

Pfehled obrazkll na vykresech

Vyndlez bude v dalsim podrobné&€ji objasnén na pfikladech
jeho konkrétniho provedeni, JejichZ popis bude podan s

prihlédnutim k p¥iloZenym obrazkim vykresd, kde:

obr. 1 znazornuje mechanicky model usporadani
koordinovaného viceosého kloubu, ktery spadd do t¥idy,

vyuzZivané pro provedeni pfedmé&tu tohoto vynalezu;

obr. 2 zndzornuje specificky koordinovany pohyb

usporéddani viceosého kloubu podle obr. 1;

obr. 3 znézoriiuje kinematické krivky nebo svazek krivek,
zobrazujici typické dréhy mnoziny bodl v prostoru,
otadfejicich se kolem hlavniho kloubového spojeni takového

typu, ktery je z dosavadniho stavu techniky vSeobecné znam;

obr. 4a aZ obr. 4c zndzornuji kinematické krivky nebo
svazky kfivek pro ruznd usporédéni koordinovaného viceosého

kloubu, zndzornénad na obr. 1 a na obr. 2;

Sevace
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obr. 5 znazornuje schematicky  provedeni usporadani
viceosého kloubu u uzavéru podle jednoho  vyhodného

ptikladného provedeni predmé&tu tohoto vyndlezu;

obr. 6 znazoriuje bliZ3i pohled na <¢&ast schematického

provedeni podle obr. 5;

obr. 7 znazoritiuje provedeni predmétu tohoto vynélezu
podle obr. 5 a podle obr. 6, piicemZ zobrazuje ve ve€tSim
detailu usporaddni ndraznikd nebo tlumidl pro akumulaci

energie, kterych je vyuZivédno v souladu s pfedmétem tohoto

vynalezu;

obr. 8 zndzorifiuje provedeni predmétu tohoto vynélezu,
které vyuZiva alternativni uspotradani nérazniku nebo tlumicua

pro akumulaci energie v souladu s predmeétem tohoto vynalezu;

obr. 9 znazorifiuje provedeni predmé&tu tohoto vynélezu,

které ma zaktrivené ohybové oblasti;

obr. 10a znéazorifiuje drdhy specifickych bodd v prostoru u
kloubu, kde doch&zi k tomu, Ze prvni a druhd kloubova Cast se

pohybuje po drahach, které si vzdjemné prekéZeji;

obr. 10b znézornuje dréhy specifickych bodd v prostoru u
kloubu, kde dochdzi k tomu, Ze prvni a druhd kloubovd Cast se

pohybuje po drah&ch, které si vzajemné neprekazeji;

obr. 11 znazorniuje axonometricky pohled, zobrazujici
dals8i provedeni kloubu podle tohoto vynalezu, které vyuzZiva

princip®, zndzornénych na obr. 10a;

*

Se0cee
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obr. 12 znazornuje axonometricky pohled, =zobrazujici
dalsi provedeni kloubu podle tohoto vynalezu, které vyuZiva

principt, zndzornénych na obr. 10b;

obr. 13 znéazornuje boc¢ni narysny pohled na jesté dalsi

provedeni kloubu podle tohoto vynalezu;
obr. 14 znazornuje bocni narysny pohled na jiné
provedeni usporddani viceosého kloubu podle tohoto vynélezu,

zobrazujici principy kompenzace smr3tovani pfi vyrobé;

obr. 15a zndzorfuje pohled v fezu na zdokonaleny fdéliovy

kloub podle tohoto vynéiezu v otevfené poloze; a

obr. 15b znézorfiuje pohled v fezu na zdokonaleny fdéliovy

kloub podle tohoto vyndlezu v uzaviené poloze.

Priklady provedeni vynalezu

K lep3imu porozuméni podstaté predm&tu tohoto vynélezu
miaze prispét studium nédsledujiciho podrobného popisu, ktery
spolu s ptriloZenymi obrézky vykrest uvadi prikladnd provedeni
pfedmétu tohoto vynalezu. Je nutno zdliraznit, Ze stejné prvky
a soucadsti Jsou na rlznych obrédzcich vykrest oznadovany

stejnymi vztahovymi znackami.

V pribéhu vyvoje ruznych usporddédni  koordinovaného
viceosého kloubu bylo zji3téno, Ze takovyto kloub miZe byt
popsén s odkazem na mechanicky model 1 usporadani
koordinovaného viceosého kloubu, ktery Je zndzornén na

vyobrazeni podle obr. 1. Tento mechanicky model 1 uspofadéani
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viceosého kloubu se osvéd¢il jako vhodny pro popis funkce
usporadani koordinovaného viceosého kloubu v jeho obecné

neboli zakladni formé.

Mechanicky model 1 uspofadani koordinovaného viceosého
kloubu zahrnuje spodni nebo prvni kloubovou <&ast 2, horni
nebo druhou kloubovou ¢ast 3, a alesponn jedno spojovaci
rameno 4, spojujici spodni nebo prvni kloubovou <&ast 2 a
horni nebo druhou kloubovou <cast 3 prostfednictvim prvni
osy 5 ot&leni a druhé osy 6 otaceni. Je nutno poznamenat, Ze
pfestoZe u provedeni podle obr. 1 3jsou tyto osy 5 a 6
zndzornény jako rovnobéiné, Jje rovné€Z mozZné usporadat tyto
osy 5 a 6 jako vzdjemn& viCi sob& mimobé&Zné nebo Sikmé

o

v kaZdém ze dvou rozméru.

Koordina&ni ustroji 7 =zaji8tuje koordinaci usporadani
viceosého kloubu. U mechanického modelu 1 podle obr. 1 je
koordinadni ustroji 7  ptredstavovano dvéma dvojicemi
zabirajicich kuZelovych kol 8 a 9 a prevodem nebo pfevodovou
sk¥ini 10, kterd miZe mit Jjakykoliv vhodny pfevodovy pomér,
umoznujici, aby byla rychlost otac¢eni kloubu kolem prvni
osy 5 otdc¢eni a kolem druhé osy 6 otaceni odlisnd v souladu
s pfevodovym pomé&rem, zvolenym pro prevod nebo pFfevodovou

sk¥if 10.

Pokud je poZadovano dosahovéani specidlnich efektl, mazZe
byt alternativné pFfevodovy pomér prevodu nebo ptevodové
skfiné€ 10 proveden Jjako nelinedrni. Do mySlenky predmé&tu
tohoto vynalezu vS8ak spadd rovné€Z skutedénost, Ze urdité
definovand koordinace existuje mezi oté&Cenim spodni nebo
prvni kloubové &asti 2 a horni nebo druhé kloubové &asti 3 ke

spojovacimu ramenu 4.
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2 Jje zndzornéno,
2,

Na vyobrazeni podle obr. jak je pohyb

mezi spodni nebo prvni kloubovou <¢&asti spojovacim

ramenem 4, a horni nebo druhou kloubovou ¢&asti 3 koordinovan

v souladu s usporadanim koordinovaného viceosého kloubu

takového typu, ktery je popsén v tomto popise.
U ptikladného provedeni podle obr. 2 vykazuje pfevodové
sk¥in 10 koordina&niho ustroji 7 pfevodovy pomé€r 1:1.
Na vyobrazeni podle obr. 2a je znadzornéno uspotradani 1

koordinovaného viceosého kloubu v uzaviené poloze.

Na vyobrazeni podle obr. 2d je znazornéno uspofidani 1

koordinovaného viceosého kloubu ve zcela oteviené poloze, kdy

v 2

jsou spodni kloubova Cast a horni kloubova &ast vzadjemné vacli

sob& pooto&eny o 180°.

obr. 2c e

kloubu

Na vyobrazenich podle obr. Z2a a podle

zndzornéno uspotddani 1 koordinovaného viceosého

v mezilehlych poloh&ch. Tyto obrdzky spole&né znézornuji, jak

koordina¢ni ustroji 7 =zajiStuje, Ze relativni pohyb mezi

spodni kloubovou ¢céasti 2 a spojovacim ramenem 4 na Jjedné
stran&, a mezi horni kloubovou ¢asti 3 a spojovacim ramenem 4

na strané druhé je vidy vzajemné viuci sobé koordinovan.

PrestoZe je prevodovd sk¥inn 10 zndzornéna na obr. 2a ai

obr. 2d s ptevodovym pomérem 1:1, jehoZ vysledkem je soumérné

3 5

otad¢eni horni kloubové ¢asti kolem osy otéceni

v porovnani s oté&Cenim spodni kloubové cCasti 2 kolem osy 5

ot&¢eni, miZe byt pro prevodovou sk¥in 10 =zvolen i jiny
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odlidny prevodovy pomér za uUcCelem ménéni rychlosti tdhlové

zmény, ke které dochézi na osach 5 a 6.

Na rozdil od koordinovaného pohybu usporadani
koordinovaného viceosého kloubu, jak je zndzornéno na obr.l a
na obr. 2, jsou uspotrédani nekoordinovaného viceosého kloubu
nestabilni, nebot alesponl Jjeden stupefl volnosti zustava
nedefinovan. Pokud Jje koordina¢ni ustroji 7 odstranéno
Zz viceosého kloubu, potom relativni pohyb spodni kloubové
¢asti 2 a horni kloubové <&asti 3 vzhledem ke spojovacimu
ramenu 4 nemidZe byt stanoven. Horni kloubova Cast 4 miZe byt
zcela oteviena vzhledem ke spojovacimu ramenu 4 Jjesté
predtim, neZ se spodni kloubovad <cast 2 =zacne otevirat
vzhledem ke spojovacimu ramenu 4. TakZe prislusnd poloha
v prostoru muZe byt dosaZena prostfednictvim mnoZstvi

pohybovych drah u takového nekoordinovaného uUstroji.

Na vyobrazeni podle obr. 3 je znazornéna drdha pohybu
pravouhelnika v prostoru, kterd je ovliviiovdna jednokloubovym
spojem 21. Toto takzvané kinematické znadzorné&ni zobrazuje
pohyb rdznych bodd pravouhelnika 20 p¥i Jjeho otéaceni
v prostoru kolem hlavniho kloubového spoje 21 podél dréhy Pl.
To je reprezentativni pro prvni t¥idu kloubd, kdy je vyuZito
jediného oto¢ného kloubu. Hlavni kloubovy spoj 21 Je u
prikladného provedeni podle obr. 3 kolmy na rovinu obrézku.
V d@sledku toho se pravouhelnik 20 pohybuje z prvni
polohy 20.1 do druhé polohy 20.2. Drahy Pl v3ech bodd
pravothelnika 20 jsou u tohoto pfikladného provedeni kruhové,
nebot dva pravouhelniky 20.1 a 20.2 Jjsou spojeny pfimo

prost¥ednictvim hlavniho kloubového spoje 21.
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V pfipadé uzavérd Jje zadoucl sejmout vicko, které je
predstavovano pravouhelnikem 20, do oteviené polohy radné
smé&rem od té&lesa uzavéru. U takového jednokloubového
uspofddani musi byt hlavni kloubovy spoj 21 za uUCelem
dosaZeni tohoto uUkolu radné vzdalen od zésobni nadriky. Tim
vznika podstatny vycnélek od télesa uzavéru, pficemZ je tento

aspekt takovéhoto jednokloubového usporédani uzavérl

povaZzovan za nezZadouci.

Zcela odlisna koncepce usporadéani koordinovaného
viceosého kloubu je zfejmd =z vyobrazeni podle obr. 4a aZ
obr. 4c. Kinematické znazornéni na téchto obrazcich
v porovnani s kinematickym znazornénim Jjediného kloubu, jak
je vyobrazeno na obr. 3, zcela jasné& ilustruje funk&ni vyhody

koordinovaného viceosého kloubu.

Na vyobrazeni podle obr. 4a je znazornén prvni typicky
vzor drah P2 bodd pravothelnika 22 pf¥i jeho otaceni o 180°
kolem uspofadani 1 koordinovaného viceosého kloubu, které je
v ptikladném provedeni zndzornéno na obr. 1. Je zcela zfejmé,
e v disledku toho, Ze zde neni #adny hlavni kloub, ije
pravodhelnik 22 v uzaviené poloze 22.1 pfemistén o vyraznou
vzddlenost prostfednictvim uspofddani 1  koordinovaného
viceosého kloubu do oteviené polohy 22.2. Vzor drah P2 zcela
jasné neni kruhovy. Proto je u tohoto prikladného provedeni
z¥ejmé, Ze uspotrddadni koordinovaného viceosého kloubu miZe
byt provedeno tak, aby bylo zabré&néno tomu, Ze jeden prvek by

vzadjemné ptekdzZel specifickému dalsSimu prvku.

Prostfednictvim modifikace vzdélenosti os 5 a 6 otéceni

v prostoru a pfevodového poméru koordinac¢niho ustroji 7 mbZe
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byt dosazZeno podstatného U&inku na vzor drah, pf#idemZ miZe

byt realizovana téméf¥ jakakoliv pozadovand dréha.

Priklady dvou dalSich moZnych vzord drah jsou zndzornény
na kinematickych diagramech podle obr. 4b a podle obr. 4c. Je
velice daleZité pochopit, Ze podstatnému styku mezi horni a
spodni kloubovou ¢asti u praktického prikladu uzavéru, ktery
vyuzivad kloub, znadzornény na obr. 1, musi byt obecné
zabridnéno pro dosaZeni pozadovaného pohybu. (Zde je v3ak
nutno provést porovnani s vyobrazenimi podle obr. 10a a podle
obr. 11, na kterych Jje vyuZivano umyslné interakce pro

zajisténi zapadkové akce.)

Z vyobrazeni podle obr. 4b a obr. 4c je z¥ejmé, :Ze
v porovndni s hlavnim jednokloubovym spojem, zn&zornénym
kinematicky na obr. 3, miZe byt splnéna celd fada ruznych
poZadavkli prostfednictvim nastaveni parametrd usporddani

koordinovaného viceosého kloubu, které je zde popisovéno.

Na vyobrazeni podle obr. 5 Jje schematicky znédzornéno
provedeni uspofadddni 1 koordinovaného viceosého kloubu
v uzavéru 30. Stejné Jjako u ostatnich zde popisovanych
usporddani jsou pohyb a koordinace u usporddani viceosého
kloubu obdobné tém, které byly popsadny u shora uvedeného

mechanického modelu podle obr. 1.

Uzavér 30 je zobrazen v polooteviené poloze, pfifemZ je
vyuZitelny pro definovani celé fady termind, pouZivanych
v tomto popise. Uzavér 30 obsahuje téleso 31, které odpovida
spodni kloubové <¢&asti 2 podle obr. 1, vicko 32, které
odpovidéd horni kloubové ¢asti 3 podle obr. 1, a dvé spojovaci

ramena 33.1 a 33.2, kterd jsou od sebe vzddlena a jsou tak
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vzdjemné oddé&lena mezerou. Tato spojovaci ramena 33.1 a 33.2

odpovidaji v podstaté ohybové pevnym mezilehlym castem 4 u

provedeni podle shora uvedeného patentového spisu

US 5 794 308,
prihlagky PCT/EP 96/02780.

a spojovacim prvkim 5 mezindrodni patentové

Kazdé spojovaci rameno 33.1 a 33.2 podle obr. 5 je

pripojeno k spojovaci ¢asti télesa 31 a vicka 32 uzavéru 30

prostfednictvim ohybovych oblasti 34.1, 34.2, 34.3 a 34.4,

kterymi mohou byt u pfikladného provedeni
34.2, 34.3 a 34.4 jsou u tohoto

féliové klouby.
Tyto ohybové oblasti 34.1,

provedeni uspotddany tak, Ze kaZdé spojovaci -rameno 33.1

a 33.2
oblasti

PrestozZe ohybové

5

ma& lichobé&Znikovity tvar. jsou
34.1, 34.2, 34.3 34.4

je nesoumérné usporadani téchto ohybovych oblasti

a zndzornény na obr.

soumérné,

34,1, 34.2, 34.3 a 34.4 rovnéZ mozné v ramci rozsahu predmé&tu

tohoto vynadlezu, pricemZ bude poskytovat stejné ucinky jako
zm&na prevodového poméru koordinacniho ustroji 7 mechanického

modelu podle obr. 1.

2

mezi kloubovou ¢éasti horni

3

Koordinace spodni a

dosaZeno  télesnym prostorovym
34.2, 34.3 a

33.1

kloubovou Casti je

mechanickym uspofddadnim ohybovych oblasti 34.1,

34.4 v prostoru a konstrukci a tvarem spojovacich ramen

33.2.

U tohoto druhu kloubu je dosahovdno dvou

typu

vice

a

koordinace. Prvnim typem koordinace je koordinace mezi

osami kloubu, jak jiZ bylo popséano.

Druhym typem ,koordinace“ je bo&ni a torzni stabilita

kloubu, kterd se zvy3uje pri pohybu kloubu po jeho urcené

drédze z otevrené polohy do uzaviené polohy. To je obzvlaste

dilezité, nebot tato druhd forma stability umoZiiuje
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mechanizované uzavirdni uzavéru. Pri absenci této bocni a

torzni stability se nebude kloub sém vystredovat na uzavienou

polohu, takZe wuzdvéru nebude moZno byt vyuzZivéno pri
automatickém plné&ni a pfi strojnim baleni. DalsSi detaily a
podrobnosti  tohoto vzajemného vztahu Dbudou vysvétleny
pozdéji.

Uspotradani, zndzornéné na vyobrazeni podle obr. 5,

vyZaduje p¥redem stanovené mnoZstvi pruZnosti nebo ohybové
schopnosti u jedné nebo vice soucdsti uzavéru 3 podle obr. 5.
Této pruZnosti mGZe byt dosaZeno v souladu s feSenim podle
patentového spisu US 5 794 308, jak bude podrobnéji popsano
v daldim, nebo ji mGZe byt dosaZeno v souladu s feSenim podle
mezinarodni patentové p¥ihlasky PCT/EP 96/02780, nebo ji mlZe
byt dosaZeno i jinymi zplsoby, Jjak je uvedeno v tomto popise.

Pro vyuZiti této pruZnosti a pro dosaZeni hromadéni
energie v disledku této konstrukéni deformace jsou ohybove
34.1, 34.2, 34.3 a 34.4

JelikoZz tyto konstrukéni aspekty jsou

oblasti uspotradany v prostoru

pozZadovanym zpusobem.
podrobné&ji popsany ve shora uvedeném patentovém spise a ve
shora uvedené mezindrodni patentové prihlasce, které jsou zde
dalsi

tohoto

uvedeny ve formé& odkazu, nebude zde podrobnéjsi

vysvé&tlovani  téchto  aspektd predmétu vyndlezu

podrobnéji rozebiréano.

Pokud je uzavér 30 otevien nebo uzavien, pak geometrie
spojovacich ramen 33.1 a 33.2 zplsobuje specifickou deformaci

oblasti.

kloubové rozsah deformace

konstrukce Stupent a

riznych aspektd geometrie uzavéru Jsou =zavislé na dUhlech

® a ¢ a na Ghlu a otevieni uzévéru 30.
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U jednoho vyhodného provedeni pfredmétu tohoto vynalezu
je konstruk&ni deformace navrZena tak, Ze je nulova tehdy,
pokud je uzavér 30 ve stabilni poloze, tj. u prikladného
provedeni v plné& otevfené a v plné uzaviené poloze, priCemZ
thel o je nulovy v plné& uzaviené poloze a maximdlni v plné
oteviené poloze. AvS8ak konstrukéni deformace a pfisludnéa
akumulace sily miZe byt stanovena pro uzavér v jakékoliv

poloze, napfiklad v plné& uzaviené poloze.

Pokud je wuzaver navrZen tak, Ze oteviraci sila je
zbytkové udrZovéana, pokud Jje uzadvér v plné uzavfené poloze,
je mo#no s vyhodou dos&hnout vy$8iho Ulinku zaklapovaci akce
p¥i otevfeni. Alternativné miZe byt Zadouci zbytkova
uzaviraci sila, pokud je uzavér v plné uzaviené poloze, a to

pro G&ely lep$iho udrZovani uzavieného stavu.

Na vyobrazeni podle obr. 6 Jje =znazornén pohled na
provedeni podle obr. 5 v Castedném uzavieni. Krom& detaild
podle obr. 5, které jsou podrobnéji vysvétleny ve shora
uvedené mezindrodni patentové p¥ihla&Sce PCT/EP 96/02780, jsou
na vyobrazeni podle obr. 6 lépe =znadzornény sily, které po
uvedeni uzavéru podle obr. 6 do provozu vytvareji konstrukéni

deformaci v urdité &&sti uzavéru.

Spojovaci prvky 33.1 a 33.2 maji s vyhodou
lichobé&zZnikovity tvar Jjako komold =zakladna trojuhelnika.
Krat3i okraje 36.1 a 36.2, které slouzi pro dosaZeni
komolosti trojuhelnikuy, vytvarejicich lichobézZnikovité

spojovaci prvky 33.1 a 33.2, jsou podrobeny plUsobeni tlaénych

sil, pridemZ p#i odolavéani témto tlacnym silam jsou vyvijeny
deformadni sily, plsobici na dalSi <&ast konstrukce uzévéru,

jak je znézornéno u soucasti 35.3, 35.4, 35.5 a 35.8.




20 .

Obdobn& pak delsi okraje 37.1 a 37.2 kaZdého spojovaciho

prvku jsou podrobeny natahovani béhem procesu wuzavirani
kloubu a vytvareji deforma¢ni sily 35.1, 35.2, 35.6 a 35.7.
V disledku toho kaZdé =ze spojovacich ramen 33.1 a 33.2

pfenadi silu na zbytek konstrukce uzavéru, ktera tak musi byt

deformace. Vyznam této

absorbovana prost¥ednictvim pruineé
pruiné deformace a pruZnosti télesa 31 a vicka 32 uzavéru 30
budou podrobné&ji popsany v dalsim s odkazem na vyobrazeni

podle obr. 7 a podle obr. 8.

V souladu se =zamérem tohoto aspektu predmétu tohoto

vyndlezu jsou spojovaci prvky 33.1 a 33.2 s vyhodou pomerné

tuhé, pridem¥ museji byt dostate¢né tuhé tak, aby tlacné sily

podél kratZich okraji 36.1 a 36.2 nezplUsobovaly vydouvani

krat3ich nebo tlad&nych okrajt 36.1 a 36.2 v disledku pisobeni
sil 35.3, 35.4, 35.5 a 35.6.

velice Z&douci, aby spojovaci prvky 33.1 a 33.2 byly pomérné

deformacnich Kromé& toho je

tuhé ve zkrutu. S vyhodou musi byt prifez kazidého spojovaciho

prvku 33.1 a 33.2 podél 8ipky c-c¢ na obr. 6 dostatecné tuhy

ve zkrutu.

Torzni tuhost neboli tuhost ve zkrutu celého uzévéru 30

modifikovéana prostfednictvim zvét3ovani

mize byt
vzdalenosti B mezi vrcholy pro zvySeni celkové torzni tuhosti
uzdvéru 30. ZvySovani torzni tuhosti celého uzavéru 30 je
dosaZeno tehdy, pokud dochédzi ke zvySovani vzdalenosti B mezi
vrcholy, definovanymi prostfednictvim ohybovych oblasti 34.1,

34.2, 34.3 a 34.4.

Za ucelem =zajisténi prijatelné dudrovné torzni tuhosti

celého uzavéru 30 museji byt vrcholy 38.1 a 38.2 vzajemné od
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sebe vzdadleny od vzdalenost B, ktera je zvolena tak, aby
s vyhodou &inila alespoil polovinu vzdalenosti délky kazdého

kratdiho okraje 36.1 a 36.2. ZvyS3ovanim vzdalenosti B lze

dosdhnout stabilni a samoc¢inné st¥edici konstrukce usporadéani

kloubu.

Vzdadlenost B v3ak nemiZe byt zvySovadna bez omezeni,

nebot tak dochazi ke zvySovani vzddlenosti mezi vrcholy,
takZ¥e se musi nezbytné rovnéZ zvySovat uthel @ a/nebo ¢.
Naproti tomu konstrukce s malou vzdalenosti B  nebo

konstrukce, kde vrcholy 38.1 a 38.2 trojihelniki,
definovanych ohybovymi oblastmi 34.1, 34.2, 34.3 a 34.4, jsou

shodné, vytvareji konstrukci kloubu, kterd je =z torzniho
hlediska nestabilni a slab4a, a to s neuspokojivou a
nedostatednou koordinaci mezi c&astmi kloubu, zejména v plné

otevfené poloze.

Na vyobrazeni podle obr. 7 Jje znazornéno dalsi
vysvétleni provedeni podle obr. 6, pricemZ Jjsou zde
zndzornény vyznamné vynadlezecké znaky predmétu tohoto
vyndlezu. Vyznam téchto znakl bude snadnéji pochopitelny na
zdkladé pochopeni funkce ZfeSeni podle 3jiZ shora uvedeného

patentového spisu US 5 794 308.

V tomto patentovém spise US 5 794 308, jak je zndzornéno
napf¥iklad na jeho obr. 6, Je v podstaté ohybové pevna
mezilehld &ast 4.1 a 4.2 kazdého kloubového prvku pripojena
k télesu a k vicku prostfednictvim hornich spojovacich
prvkd 6.1 a 6.2 a spodnich spojovacich prvkd 7.1 a 7.2, které
obecné odpovidaji spojovacim nebo prfendSecim oblastem 45.1
a 45.2 télesa 31 uzavéru 30, jak je znazornéno na vyobrazeni

podle obr. 7. Pochopitelné&, Ze ekvivalentni spojovaci prvky,
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jako jsou spojovaci prvky 45.1 a 45.2 télesa, jJsou rovnéz

usporddany na vi¢ku 32 wuzavéru 30 v souladu s pfedmétem

tohoto vynalezu.

Jak je vysvétleno v patentovém spise ﬁS 5 794 308, jsou
spojovacimi prvky podlouhlé odlehlovaci prvky pruiné povahy.
Stejn& jako ekvivalentni ¢&asti pfedmé€tu tohoto vynalezu mohou

byt spojovaci nebo prendSeci oblasti 45.1 a 45.2 pruZneg,

pridemZ u predmétného uplatnéni Jje pfendSena nékterd sila
nebo vedkeré tyto sily na ptrilehlé pruZné oblasti, a to
véetn& pruZné oblasti 40.2, usporadané mezi spojovacimi nebo
ptenad3ecimi oblastmi 45.1 a 45.2, a pruiZnych oblasti 40.1
a 40.3,

nebo prend3ecich oblasti 45.1 a 45.2.

uspotddanych na protilehlych strandch spojovacich

TakZe v souladu s predmétem tohoto vynédlezu a jak Je
zndzorn&no na vyobrazeni podle obr. 7, Jje alespon urCité

indukovana konstrukéni deformace prendSena ze spojovacich

nebo prendSecich oblasti 45.1 a 45.2 u provedeni podle tohoto
40.2 a 40.3.

vyndlezu na alesponl jednu pruZnou oblast 40.1,

To p¥ind3i i druhotnou vyhodu. U predmétu podle patentového
spisu US 5 794 308 musely byt spojovaci prvky 6 a 7 provedeny
jako pruzné za tim uUcCelem, aby absorbovaly tyto deformaéni
sily. Naproti tomu u predmétu tohoto vyndlezu nemuseji byt

tyto spojovaci nebo pfendSeci oblasti 45.1 a 45.2 provedeny

jako pruzZné, prestoZe tak provedeny byt mohou.

s predmétem tohoto

45.1 a

v souladu vyndlezu

oblasti

Namisto toho

spojovaci nebo pfendSeci 45.2 prenéseji

nékteré nebo veSkeré deformadni sily na priléhajici pruiné

oblasti 40.1, 40.2 a 40.3. Tim je umoZnéno dosé&hnout zvySeni

pruznosti konstrukce kloubu, pfic¢emZ konstruktér m& moZnost
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si zvolit, kde bude deformaéni energie absorbovéna pro jeji
opé&tovné preneseni za uUclelem dosaZeni poZadované zaklapovaci
akce, uvadé&jici kloub do jedné z jeho stabilnich poloh nebo

stavi.

Na vyobrazeni podle obr. 7 je znazornén tento pfenos
deformacnich sil na jednu Zz pruZnych oblasti 40.1,

40.2 a 40.3.

Vratime-1li se nyni opét k vyobrazeni podle obr. 6, jsou
zde konstrukéni deformadéni sily =zndzornény prostfednictvim
Sipek 35.1 aZ 35.8. Tyto sily jsou pfenaseny ze spojovacich

nebo prenddecich oblasti 45.1 a 45.2, jak Jje znazornéno na

obr. 7 prostfednictvim 3Sipek 50.1 aZz 50.4. V souladu
s predm&tem tohoto vyndlezu pak tyto pruZné oblasti 40.1,
40.2 a 40.3 samostatné nebo v soulinnosti se spojovacimi

nebo prendSecimi oblastmi 45.1 a 45.2 pisobi jako narazniky

pro akumulaci energie pro doCasné uloZeni konstrukéni
deformaéni energie, kterd miZe byt pozd&ji navracena do
kloubu pro provedeni zaklapovaci akce pro uzavieni nebo pro
otevfeni do Jjednoho ze stabilnich stavl kloubu. Pokud ije

energie uvolnéna z pruzZnych oblasti 40.1, 40.2 a 40.3, je

pfenddena zpét do kloubu prostfednictvim stejnych drah,
oznalenych prostfednictvim Sipek 50.1 aZ 50.4, avsak

samozfejmé v opacéném sméru.

V souladu s pfedmétem tohoto vynadlezu je energie,
pfivadénad do kloubu pro jeho pohanéni z jedné stabilni polohy
do druhé, absorbovana prostfednictvim indukované konstrukéni
deformace. Zatimco u YeSeni podle patentového spisu
US 5 794 308 byla energie absorbovdna uUplné ve spojovacich

nebo prenadsecich oblastech 45.1 a 45.2, tak v souladu
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s vyobrazenim podle obr. 7 je urlita nebo veSkera tato

energie prenadSena na priléhajici pruzné oblasti 40.1, 40.2

a 40.3.

Pokud tedy konstruktér navrhne spojovaci nebo prenaseci

oblasti 45.1 a 45.2 tak, aby byly v podstaté tuhé, je

v podstaté vesdkera deformaéni energie pfenasSena na

p¥iléhajici pruzné oblasti 40.1, 40.2 a 40.3. Konstruktér
miZe alternativn& v ramci rozsahu predmétu tohoto vynélezu
navrhnout uzavér tak, Ze je urcitd ¢ast energie tlumena ve

spojovacich nebo prend3ecich oblastech 45.1 a 45.2, pficemi

je urditd &ast energie pfendSena do priléhajicich pruznych

oblasti.

Toto redeni zaruluje vyhodné vysledky pfi prenaseni
akumulované energie pres velké oblasti, umoZiiuje dosaZeni
dostatedné zaklapovaci sily, a to dokonce i =za takové
situace, kdy jsou spojovaci nebo pfendSeci oblasti 45.1
a 45.2 pomérné& malé. Takie zplsoby podle tohoto vynalezu
umo#ni, aby vynalezecké techniky pZfihlaSovatele, jako je
naptiklad tfeSeni, popsané ve znamém patentovém spise
UsS 5 794 308, byly mnohem flexibilné€ji  uplatiovany a

vyuzivany pro menSi uzavéry.

A&koliv mohou byt spojovaci nebo prenédSeci oblasti 45.1

a 45.2 a pruzné oblasti 40.1, 40.2 a 40.3 u konecného uzavéru
viditeln& zjistitelné, nemusi tomu tak byt. Z konstrukénich
divodd mbZe byt Zadouci tyto soulasti uzévéru zcela
integrovat. Zejména za situace, kdy Jje deformalni energie
urdena k prendSeni mezi spojovacimi nebo pfendSecimi oblastmi

45.1 a 45.2 a pruznymi oblastmi 40.1, 40.2 a 40.3, mohou mit

v8echny oblasti stejnou tloustku stény.
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uloZend v naraznicich pro akumulaci

40.2 a 40.3, je

Deformac¢ni energie,

energie, a to v&etné pruZnych oblasti 40.1,

s vyhodou pfivadéna s ~plochymi® charakteristikami

deformadnich sil. Toho je nejlépe dosahovano prostrednictvim

pomé&rn& dlouhych pruZnych prvkd v porovnani se stupném

uplatiiované deformace. Takovych plochych charakteristik je

nejlépe dosahovano  prostrednictvim akumulace energie,

zaji%tované ohybovou deformaci. Proto jsou pruiné oblasti

40.1, 40.2 a 40.3 s vyhodou budovany jako pruZné prvky, které

jsou uréeny k deformaci ohybanim.

Je velice duleZité si uvédomit, Ze poZadované ohybani

nebude dosaZitelné u takovych uspofddédni kloubu, kterd maji

hlavni osu otad&eni kloubu, jelikoZ to povede ke sloZitym

nap&tovym charakteristikam, které obvykle zpusobuji shora

uvedené problémy.

7Ze shora uvedeného je zY¥ejmé, Ze pruiné oblasti 40.1,

40.2 a 40.3 mohou podstatné zvy3it mnoZstvi pruZné energie,

absorbované ze spojovacich ramen 33.1 a 33.2 pfi prachodu

pfes spojovaci nebo prendSeci oblasti 45.1 a 45.2. Proto je
dosahovéano podstatné lep3ich vysledkt prostfednictvim
vyuzivani téchto oblasti.

Na vyobrazeni podle obr. 8 je zndzornéno schematické

alternativni provedeni p¥edmétu tohoto vynalezu.

Obr. 8 se principidlné 1i3i od obr. 7 v tom, Ze vnéjsi
deldi okraje 51.1 a 51.2 spojovacich prvka 33.1 a 33.2 jsou
prostorové =zakfiveny. To miZe byt vyznamné pro ucely

zdokonaleni konstrukéni integrace u specifickych konstrukci
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uzAavérl, jak je zndzornéno na vyobrazeni podle obr. 13. Avsak
u tohoto prikladného provedeni mlZe byt zak¥ivenych oblasti

podél vnéjsich okrajd 51.1 a 51.2 spojovacich prvka 33.1 a

33.2 vyuZito jako naraznikd@ pro akumulaci energie,
poskytujicich pfidavnou ohybovou deformaci. Za  téchto
podminek museji byt nicmén& oblasti podél vnitfnich okrajd
52.1 a 52.2 provedeny s dostateCnou tuhosti pro ucely

zamezeni vydouvadni nebo ohybani, jak jiZz bylo shora uvedeno,

takZe museji vykazovat poZadovanou torzni tuhost, aby kazZdy

cely spojovaci prvek 33.1 a 33.2 byl torzné tuhy.

U tohoto provedeni pfedmétu tohoto vyndlezu jsou nékteré
deformaéni sily rovnéZ p¥endSeny na spojovaci nebo prendseci

prvky 45.1 a 45.2 a dale na pruzZné oblasti 40.1, 40.2 a 40.3.

U tohoto provedeni jsou spojovaci nebo prendSeci prvky a

pruzné oblasti méné jasné definovany vzajemné vi¢éi sobé,

pfidemZz celd 1lokalizovand oblast télesa 31 pusobi jako

ndraznik nebo tlumic¢ pro akumulaci energie.

Obdobné& je nutno si uvédomit, Ze veSkery popis pfenosu
sil z hlediska vyobrazeni na obr. 7 a na obr. 8, pfestoZe byl
popsan specificky s ohledem na téleso 31 uzavéru 30, 1lze
stejné& dobfre uplatnit i na vicko 32 uzévéru 30. Je nutno si
uvédomit, Ze v souladu s principy predmétu tohoto vynadlezu

neni nutno akumulovat energii Jjak v télese 31, tak i ve

vi¢ku 32. AvS8ak v souladu s pfedmétem tohoto vyndlezu musi
byt alesponl jedna pruZnd oblast uspofddéna v télese, ve vidku

nebo ve spojovacim ramenu.

Identifikace pruZnych ©oblasti a spojovacich nebo
p¥endSecich oblasti neni snadno zjistitelnd, pokud je na
jednotlivy wuzavér pohliZeno bez technické pomoci. AvSak
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identifikace téchto oblasti mizZe byt provedena
prostfednictvim jakékoliv znamé metody. Zrejmé nejjednodussi
zpisob, Jjak identifikovat tyto oblasti, Jje zplsob vyuZiti
analyzy koneéného prvku, ktery Jje dostupny u celé Ffady
komerc&né vdostupnYch konstrukénich a analytickych programg,

provadénych s vyuZitim pocitace.

Na vyobrazeni podle obr. 9 je znazornéno alternativni
provedeni uzavéru podle tohoto vynalezu, kde jsou ohybove

oblasti 34.1 a 34.2 =zak¥ivené nebo obloukovité. A opét

spojovaci prvky, v tomto pfipadé spojovaci prvek 33.1 spojuje
té&leso 31 wuzavéru a vicko 32 uzdvéru, kterézito prvky se
vzdjemné protinaji v dé€lici roviné 60, kterda je u tohoto
provedeni ponékud stupifiovitd. Jinak je provedeni podle obr. 9

obecn& podobné ostatnim provedenim pfedmé&tu tohoto vyndlezu.

Na vyobrazeni podle obr. 10a jsou znazornény drédhy 56.1
a 56.2 dvou bodd P° a P°7, umisténych na zadni strané

vi¢ka 32 uzavéru 30 v souladu s provedenim podle obr. 11.

Na vyobrazeni podle obr. 11 je na télese 31 uzavéru 30
schematicky znédzornén pravouhelnik 54 (viz obr. 11). Tento
pravouhelnik je rovnéZ schematicky zndzornén na vyobrazeni
podle obr. 1l0a. Smé&r pohledu Jje zndzornén Sipkou A na
obr. 11. Umisténi délici roviny uzévéru 30 je zndzornéno jako
pfimka 60 na obr. 10a, kterd je =znazornéna jako primka

st¥edové délici roviny 60.1 na obr. 11.

Pravolhelnik 55 znazorfiuje schematicky zadni d&&st 55

vicka 32 (kterd se rozprostird smérem dold od vidka 32

v uzavfené poloze) v oblasti bodd P° a P’ v uzavfené poloze

(55.1) a v otevfené poloze (55.2). Dvé& Carkované krivky 56.1
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a 56.2 znazortuji pohyb dvou bodd P° a P°° v prostoru pfi

pohybu uzavéru mezi otevienou a uzavfenou polohou.

Je zcela ztejmé, Ze dva body P’ a P°° pravothelniku 55
koliduji s pravouhelnikem 54. To znamena, Ze vicko 32
uzavéru 30 bude v tomto pfipadé kolidovat s télesem 31. Této
kolizi je moZno =zabranit v souladu s pfedmétem tohoto
vynalezu. Lze to provést prostfednictvim pohybu bodd P* a P’
po specifickych vhodnych  drahach, jak je znazornéno
kinematickymi ktivkami na vyobrazenich podle obr. 4a aZ

obr. 4c.

Na vyobrazeni podle obr. 10b je zndzornéno piikladné
feSeni problému, ktery byl shora vysvétlen s odkazem na
vyobrazeni podle obr. 10a, kteréZto fe3eni zabranuje kolizi

mezi té&lesem 31 a vickem 32.

Pohybem bodid P° a P’ ve svislém sméru o vzdalenost E
nad dé&lici rovinu 60 a jejich sklonéni o thel § (viz rovné&z
obr. 14) se tyto dva body P° a P°° pohybuji po zcela
odlidnych drahadch 57.1 a 57.2, takZe nekoliduji se spodnim

pravouhelnikem 54, ktery pfedstavuje spodni téleso 31
uzdvéru 30. Body P° a P°° jsou zde umistény tak, Ze se
pohybuji bezprost¥edné smé&rem ven od obrysu pravouhelnika 54,
predstavujiciho spodni téleso 31. Prikladné provedeni tohoto

fedeni je znédzornéno na vyobrazeni podle obr. 12.

Na vyobrazeni podle obr. 11 Jje znédzornéno prikladneé
provedeni uzavéru 30 s uspofddénim 1 koordinovaného viceosého

kloubu.
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Uzavér 30 obsahuje téleso 31, vicko 32 a dvé spojovaci

ramena 33.1 a 33.2, ktera Jjsou pripojena k télesu 31 a
k vicku 32 prostfednictvim ohybovych oblasti 34.1 a 34.4.
D&lici rovina 60 wuzdvéru 30 Jje oznaena vztahovymi
znalkami 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. Silné

stladovaci oblast je dostatecné& silnd k tomu, aby zabranila

vydouvéni nebo ohybani v disledku tlakového zatiZeni. Tyto
oblasti nemaji u tohoto provedeni Zadny funkéni vyznam pro

zaklapovaci wU&inek uzdvéru 30. PrUfez spojovacich prvkid je

proveden tak, Ze Jje tuhy ve zkrutu v souladu se znaky

pfedmé&tu tohoto vynalezu.

Spojovaci nebo prendSeci oblasti 45.1 a 45.2 mohou za

t&chto okolnosti v zavislosti na pozZadovaném uplatnéni

akumulovat &8ast deformaéni energie. Tyto spojovaci a

prendSeci oblasti 45.1 a 45.2 déle pifendSeji néjakou nebo

deformaéni energii, vytvarenou

kloubu,

veSkerou konstrukdéni

usporadanim na priléhajici pruZné

oblasti 40,

1 viceosého

které pracuji samy o sob& nebo v souéinnosti

s dal3imi prvky Jjako néraznik <¢i tlumi¢ pro akumulaci
energie. TakZe pruZné oblasti mohou pripadné& pracovat
v soudinnosti se spojovacimi nebo prenaSecimi prvky 45.1

a 45.2. Energie je zde docasné akumulovéna, a to s vyhodou

prostfednictvim ohybové deformace. Tento proces pfenosu

energie je znézornén Sipkami 50.1 aZ 50.5.

Uzavér podle obr. 11 je opatfen blokovacim mechanizmem.

Body P° a P°° koliduji Z&doucim a regulovanym zplisobem
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s t&lesem 31 tak, Ze usporadani koordinovaného viceosého
kloubu je zablokovédno nebo zapadnuto. Kloub miZe byt stlacen
na zadni strané& té&lesa 51 v blizkosti bodu P°1 pro uvolnéni
tohoto zapadnuti. Zapadkovy mechanizmus je podrobné&ji popsan
ve 8vycarské patentové pirihlasce CH 0981/98, podané dne

30.dubna 1998, kterd je zde uvadéna ve formé& odkazu.

Na vyobrazeni podle obr. 12 je znazorné€no jiné pfikladné

provedeni uzavéru 30, opatfeného uspofadanim koordinovaného

viceosého kloubu.

Stejn& Jjako u ostatnich shora popsanych provedeni
obsahuje tento uzavér 30 té&leso 31, vicko 32 a dvé& spojovaci
ramena 33.1 a 33.2, ptripojend k té€lesu 31 a k vicku 32
prostfednictvim ohybovych oblasti 34.1 aZz 34.4. Zde je nutno
zdtraznit, Ze ohybové oblasti 34.1 aZ 34.4 mohou byt
s vyhodou vytvofeny u jakéhokoliv provedeni p¥edmétu tohoto
vynadlezu Jjako tenké foéliové klouby, odlité spolu s celym
uzavérem, zahrnujici téleso a vicko, jako jedind monoliticka
plastikovd konstrukce. Z toho je zfejmé, Ze uzavér podle

tohoto vyndlezu miZe byt zkonstruovén velice efektivné.

D&lici rovina 60 wuzadvéru 30 je na vyobrazeni podle

obr. 12 oznacena vztahovymi znackami 60.1, 60.2 a 60.3.

Body P° a P°° jsou u tohoto provedeni uspofadany v roviné 61,
znadzorné&né rovnéZ na vyobrazeni podle obr. 14, ktera ije
umist&na ve svislé vzdalenosti E, jak je nejlépe vidét na
vyobrazenich podle obr. 10b a obr. 14, od délici roviny 60.
Tato svisld vzdalenost E je zvolena tak, Ze v Zadném pfipadé
nemiZe dojit ke kolizi mezi vickem 32 a té&lesem 31. Rovina 61
je s vyhodou skloné&na vzhledem k délici roviné 60 o uhel 5,

jak je znadzornéno na vyobrazenich podle obr. 10 a obr. 14.
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Rovina 61 odpovidd v uzaviené poloze uzavéru 3 povrchové
plode 62 télesa 30, takZe zde neexistuje Zadna mezera,

p¥idemZ je dosaZeno optimdlniho tvaru a konstrukce.

U tohoto provedeni spojovaci nebo pfenadsSeci oblasti 45.1

a? 45.6 prenddeji konstrukéni deformaci a jeji privodn

[= =

akumulovanou energii, vytvafenou prostfednictvim usporadani
viceosého kloubu, na p¥iléhajici pruzZné oblasti 40.1 aZ 40.3.
Je pochopitelné, Ze pfenadSeci oblasti 40.1 aZ 40.6 mohou byt
rovné&? pruing deformovatelné, aby mohly také akumulovat
energii. PruZné oblasti 40.1 az 40.3 s jakymikoliv pruZnymi

spojovacimi nebo pFendSecimi oblastmi 45.1 aZ 45.6 pracuji

jako narazniky nebo tlumice pro akumulovani energie, kde je
deformadni energie dodasné akumulovéna, a to s vyhodou
prost¥ednictvim pohybové deformace. Tato energie je poteé
navracena do kloubl za ucCelem =zajisSténi zaklapovaci akce

uzavéru.

Tmavé Sipky 50 na vyobrazeni podle obr. 12 znazorifiuji
tento prend3eci proces, ktery byl shora popsén s odkazem na
vyobrazeni podle obr. 11. Provedeni podle obr. 12 se ponékud
1i81i od ostatnich provedeni podle dalSich obréazkd v tom, Ze
na obr. 12 je znézornéno, Ze pruina oblast 40.3 nemusi byt
umist&na bezprostfedné vedle usporaddani 1 viceosého kloubu,
avdak Ze miZe byt umisténa kdekoliv na souCéstech uzéavéru,
pokud je zarudeno prendSeni konstrukéni deformace a privodni

akumulace energie.

V souladu s pfedmétem tohoto vyndlezu mohou byt
prostfednictvim pouziti znamych modelovacich technik
regulovidny velikost pruZnych oblasti, mnoZstvi energie,

akumulované témito pruznymi oblastmi, velikost sil,
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prendSenych z kloubl, umisténi stabilnich poloh a cela frada

dal8ich aspektld provozu kloubu.

Spojovacimi prvky 33.1 a 33.2 u provedeni podle obr. 2

jsou pom&rn& silné rovinné desticky, které jsou z torzniho

neboli zkrutného hlediska tuhé. Spojovaci prvky 33.1 a 33.2

jsou pom&rn& ploché na obou svych povrchovych plochach,
pfigem? jejich vnéjsi tvar odpovida vné€j$imu tvaru uzavéru,
tak¥e spojovaci prvky 33.1 a 33.2 mohou byt optimdlné
integrovany do vn&jsiho tvaru uzavéru. Je zcela pochopitelneg,
Ye tvar a konstrukce prUfezu spojovacich prvkad musi brat
v uvahu poZadavky na torzni tuhost, na napinaci a stlacovaci
sily a na smrdtovaci chovani zvolené geometrie. Av3ak zde
popsané principy museji byt dodrZeny pro dosaZeni konstrukce

kloubu, ktery bude mit poZadované provozni charakteristiky.

Na vyobrazeni podle obr. 13 je znadzorneéno jiné prikladneé
provedeni uzavéru 30, opatfeného uspofadanim 1 koordinovaného

viceosého kloubu podle tohoto vynalezu.

Uzavér 30 v provedeni podle obr. 13 se odliSuje od
ostatnich uzadvé&rt v nékolika podstatnych pohledech. Za prvé
je dé&lici rovina 60 uzavéru 30 usporadana stupniovité, cozZ je

zndzorndno primkami 60.1 a 60.2. PrestoZe je tak zabrénéno

tomu, aby se vicko uzavéru odtahovalo od télesa uzavéru ve
stejném rozsahu, jako u Jjinych usporadani, miZe toto byt
nezbytné =za ulelem zajisté&ni specifického konstrukéniho

uspofaddani jako je celkovy tvar podle obr. 13.

Uspo*rddéni 1 viceosého kloubu je u tohoto provedeni
sklon&no pod uhlem =z, ktery slouZi pro zdviZeni délici

roviny 60.1 vicka vzhledem k dé&lici roviné 60.2 télesa
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v otevrené poloze uzavéru. U&el tohoto uhlu je samoz¥fejmy, a

to umoZnit, aby vic¢ko uzévéru zcela uvolnilo wvzhiru

vystupujici a velmi vysokou vytokovou trubilku 65 té&lesa 31

uzavéru 30.

U tohoto provedeni 3jsou body P° a P°° usporaddany

v rovin& 61, kterd Jje umisté€na ve svislé vzdalenosti E od
délici roviny 60, jak je znédzorné€no na vyobrazenich podle
obr. 10b a obr. 14. Svisl& vzdalenost E je u tohoto provedeni

zvolena tak, Ze mezi vickem a télesem nedochazi k Zadné

kolizi. Rovina 61 je skloné&na vzhledem k deélici roviné 60 o
thel 9,
10b a obr. 14.

uzdvéru 3 povrchové ploSe 62 t&lesa 31, takZe zde neexistuje

jak jiZ bylo uvedeno s odkazem na vyobrazeni podle

obr. Rovina 61 odpovidad v uzaviené poloze

Y4dnad mezera, ptri¢emZ je u tohoto provedeni dosaZeno

optimdlniho tvaru a konstrukce.

PruZné oblasti 40.1 aZ 40.3 pracuji u tohoto provedeni

jako nérazniky nebo tlumide pro akumulaci energie, a to

stejnym zpasobem, jak JiZ bylo vysvétleno v souvislosti

s ostatnimi provedenimi. U tohoto provedeni si je v3ak treba
uvddomit, Ze deformadni energie miZe byt prend3ena na J&ast

vidka, kterd je vyrazné vzdadlena od oblasti kloubu, pficemz

toto prendSeni spadd do rozsahu provedeni predmétu tohoto
vynélezu.

Provedeni podle obr. 13 se d&le odliSuje od ostatnich
ze spojovaci prvky 33.1 a 33.2 jsou opatfeny

takzZe

provedeni v tom,

prostorové zak¥ivenym ,kolenovym tvarem, je Jjejich

vnéjsi tvar v souladu s vné€jSim tvarem teélesa 31 a jeho

vicka 32. Oblast podél deldiho volného okraje 37 spojovaciho

prvku ve tvaru kolena miZe v disledku ohybu nebo kolena na

*
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spojovacim prvku 31.1 nebo 31.2 fungovat <castecné jako
akumuladni naraznik, znAzornény Jjako pruZnéd oblast 40.3.
TakZe u tohoto provedeni, které vyuZiva kolena u spojovaciho
prvku kloubu, miZe byt cast energie pro =zaklapovaci ucinek
akumulovana prostfednictvim ohybové deformace pfimo ve

vlastnim kloubu.

Krat3i volny okraj 36 spojovaciho prvku musi byt u
tohoto provedeni pochopitelné& proveden tak, Ze se nebude
vydouvat nebo deformovat, pokud bude podroben pisobeni
kompresniho tlaku. Kromé& toho =za uCelem =zajisténi 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 zndzornén Castelny bocni

pohled na uzavér ve sméru Sipky A z obr. 11.

Obr. 14 kromé& toho, Ze znazornuje vicko 32 v oteviené
poloze, dale rovné&Z obsahuje ¢astelny pohled v ¥ezu na vicko
v uzavrené poloze, oznadené vztahovou znalkou 32.2. Body P’ a
P’’ jsou zde uspofddany 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
vzdadlenost E Jje opét =zvolena tak, aby byla vyloucena
jakadkoliv kolize mezi vickem 32 a télesem 31. Rovina 61 je
rovnéZ opét sklon&na vzhledem k délici roviné& 60 o udhel 3,
&imZ dje dosaZeno optimdlniho tvaru, Jjak jiZ bylo shora

uvedeno.

Provedeni podle obr. 14 vS8ak vykazuje dals$i vyhodny
znak. Je velice obtiZné sestrojit perfektni =zaklapovaci

kloub, a to =zejména v disledku celé *fady geometrickych
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omezeni konstrukce a v dasledku problému smrStovani
materidlu. Uspofadani koordinovaného viceosého kloubu podle
tohoto vyndlezu poskytuje zplsob kompenzace smr3tovani a

daldich problémt, vznikajicich v disledku geometrie.

S ohledem na soufadnicovy systém x-y, ktery je znazornén
na obr. 14, je smr3tovadni materidlu ve formé& obvykle vétsi ve
sméru y, neZ ve sméru x, jak je vysvetleno prostfednictvim
sm&rovych 3ipek na obr. 14. Odlévanim uzavéru v otevieném
stavu a kompenzovénim smr3tovani prostfednictvim propojeni
kloub® miZe byt smr3tovani velice vhodné kompenzovano. Toho

miZze byt dosaZeno nastavenim rozmérli K1 a K2 na obr. 14.

Na vyobrazeni podle obr. 15 je znédzornén pohled v fezu
na vyhodné provedeni foéliového kloubu 70, ktereho je vyuZito
jako ohybovych oblasti 34.1 aZ 34.4 u jednoho vyhodného

provedeni predmétu tohoto vynalezu.

Na vyobrazeni podle obr. 15a je znazornén fdéliovy
kloub 70, pricemZ je uzévér v oteviené poloze, =zatimco na
vyobrazeni podle obr. 15b je znazornén féliovy kloub 70, kdyZz

je uzavér v uzaviené poloze.

K féliovému kloubu 70 jsou pfipojeny spojovaci prvek 33
a té&leso 31 nebo vicko 32. Jak je zfejmé z dfive uvedenych
provedeni tohoto vyndlezu, tak téleso 31, vicko 32 a
spojovaci prvky 33 jsou Casto zakfiveny za uCelem dosaZeni
poZadovanych  konstrukénich a tvarovych charakteristik.
Fé6liovy kloub 70 musi byt proveden se zfetelem na tyto
skute&nosti. Féliovy kloub 70 musi byt vytvofen pro pfesné
usazeni do dostupného prostoru a musi byt vytvafen v Castech

formy, které mohou byt snadno oddéleny, pokud Jje forma

-
XY E R X ]
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otev¥ena. V diasledku toho je dileZité, aby tvar a konstrukce

féliového kloubu 70 nebyly citlivé na geometrické nedostatky.

Féliovy kloub 70, zndzornény na vyobrazenich podle
obr. 15a a podle obr. 15b, obsahuje vhitfni ¢ast, vymezenou
dvéma rovinami 72 a 73, které jsou sklonény o thel y vzhledem
ke svislici pro dosaZeni nejlepSich prOtokovych vzort
materidlu a pro optimalizaci p¥enosu zatiZeni. Uhel yx milZe
leZet v takovém rozmezi, Ze nejteni moZna tloustka 74

féliového kloubu 70 je stdle je3té jasné definovana.

Roviny 72 a 73 Jsou spojeny povrchovou plochou 78
valcového tvaru, kterd vymazuje vnit¥ni okraj féliového
kloubu 70. Vné&j8i strana foéliového kloubu 70 je tvofena
rovinou 75, kterd probihd od prvni vnéj3i povrchové
plochy 76, kterd je u tohoto pfikladného provedeni zakfivena
do druhé vné&jsi povrchové plochy 77, kterd 3je rovnéz

zak¥ivena.

Zde ije nutno si uvédomit, Ze prvni wvnéjsi povrchové
plocha 76 je vnéj8i povrchovou plochou spojovaciho prvku 33,
zatimco druhé vnéjsi povrchovad plocha 77 je vné&jsi povrchovou
plochou télesa 31 nebo vicka 32. Jak je zfejmé z vyobrazeni
na obr. 15a, tak S$ifka roviny 75 se bliZi nule v relativnim
stfedu féliového zavésu 70 v disledku obloukovitého zakriveni
povrchovych ploch 76 a 77. Tato rovina 75 v3ak mé& vyraznou
§i¥ku u okraje fdéliového kloubu 70, a to rovné&Zz v disledku
tohoto zak¥iveni. Pochopitelné, Ze vSechny fdéliové klouby by

mé&ly byt leStény nebo by mély byt velice hladké.

Na vyobrazeni podle obr. 15 je zndzornéna dalsi vyhoda

tohoto féliového kloubu 70.
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V uzavtené ©poloze Jje rovina 72 obecné& vyrovnéna
s rovinou 73 a napomdha ustaveni fradné polohy spojovaciho
prvku 33. Kromé& toho méd tato skuteCnost za ukol obecné&
vyztuzit féliovy kloub 70 v jeho wuzaviené poloze. To jJe
obzvlasté vyuZitelné v oblasti kratkého okraje nebo vnitfniho
volného okraje spojovaciho prvku 33. Je to oznaceno

Sipkou 79.

Je zcela samozfejmé, Ze pro napomdhdni p¥i ustaveni
Y4dné polohy spojovaciho prvku 33 je moZno vyuZit i dalSich
ptidavnych prvk na télese 31 a na vicku 32 uzavéru 30. To je
znadzorné&no napfriklad Sipkami  80. Jak je dale zcela
samozfejmé, tak plochy 72 a 73 nemuseji byt rovinné, takie je
moZno vyuZit i jinak tvarovanych povrchovych ploch, piicemZ
v3ak tyto povrchové plochy si museji s vyhodou vzajemné

odpovidat v uzaviené poloze.

Dalsi vyhoda fdéliového kloubu 70 podle obr. 15 spociva
v tom, Ze tento féliovy kloub 70 miZe rovnéZ pusobit jako
nadraznik ¢&i tlumi¢ pro akumulaci energie, pokud mé& vhodny
tvar. Napfiklad u alternativniho provedeni podle obr. 9
dochéazi k akumulaci energie v kloubu prostfednictvim
zak¥iveni kloubu. Je zcela pochopitelné, Ze i jiné nelinedrni

tvary kloubu mohou spliiovat stejny ucel.

Na z&kladé shora uvedenych provedeni predmé&tu tohoto
vyndlezu je zcela zfejmé, Ze predmét tohoto vyndlezu miZe byt
rizn& modifikovan, coZz Jje zcela evidentni pro odbornika
z dané oblasti techniky, a to aniZ by doSlo k Uniku z rozsahu
pfedm&tu tohoto vyndlezu, ktery je definovdn vyhradné

nasledujicimi patentovymi naroky.
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Zmé&ny a modifikace predmétu tohoto vynalezu jsou pro
odbornika z dané oblasti techniky zcela zrejmé. Je tak zcela
evidentni, Z%e pYredm&t tohoto vyndlezu se miZe rUzné ménit,
ani¥ by do3lo k uniku z jeho my3lenky a rozsahu, pfiCemZ
vedkeré takové modifikace jsou zF¥ejmé pro odbornika z dané
oblasti techniky. Proto je tedy fa&dny rozsah predmé&tu tohoto
vyndlezu definovadn vyhradné& v nasledujicich patentovych

narocich.

sovsoee
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PATENTOVE NAROKY

1. Usporddani (1) viceosého kloubu s alesponn dvéma
stabilnimi polohami, vyznacujici s e tim,

Ze obsahuje
prvni kloubovou &ast (2),
druhou kloubovou ¢&ast (3),

alespoti dvé od sebe vzdalend spojovaci ramena (33.1,

33.2),

alespon &tyfi ohybové oblasti (34.1, 34.2, 34.3, 34.4),
ptipojujici kazdé z uvedenych spojovacich ramen (33.1, 33.2)
primo k prvni kloubové ¢&asti (2) a k druhé kloubove

¢asti (3),

alesponi dvé prendSeci oblasti (45.1, 45.2, 45.3, 45.4)

spojujici uvedené ohybové oblasti,

pruzné oblasti (40.1, 40.2, 40.3) kloubovych <¢&éasti
(2, 3), pruZné deformovatelné pf¥i otevirdni nebo =zaviréani
uspotddani (1) viceosého kloubu, pfipojené k prendSecim

oblastem, pticemi

uvedend spojovaci ramena (33.1, 33.2) maji alespoii &ty#i
strany (34.1, 34.2, 34.3, 34.4, 36.1, 36.2, 37.1, 37.2),
zatimco dvé nespojovaci strany kaZdého spojovaciho ramena

jsou tvofeny jednou z ohybovych oblasti (34.1, 34.2, 34.3,
34.4),
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v uzavfené poloze ohybové oblasti (34.1, 34.2) prvniho
spojovaciho ramene (33.1) vymezuji prvni rovinu, pficemz
ohybové oblasti (34.3, 34.4) druhého spojovaciho ramene

(33.2) wvymezuji druhou rovinu, protinajici uvedenou prvni

rovinu pod uUhlem (®),

ohybové oblasti (34.1, 34.2) prvniho spojovaciho
ramene (33.1) a ohybové oblasti (34.3, 34.4) druhého
spojovaciho ramene (33.2) spolu vzdjemné sviraji thel (¢) pro
umozZnéni alespon dvou relativnich poloh kloubovych
gasti (2, 3), pokud spojovaci ramena (33.1, 33.2) a/nebo
kloubové &asti (2, 3) Jsou v podstaté bez konstrukéni

deformace,

uvedena spojovaci ramena (33.1, 33.2) maji préfez (cc),

ktery je v podstaté torzné tuhy.

2. Usporadéani (1) kloubu podle naroku 1,
vyznadcuijiciti s e tim, Ze alespont Jjedno ze
spojovacich ramen (33.1, 33.2) a/nebo kloubovych &asti (2, 3)
je bez napéti v alesponl jedné ze stabilnich poloh

uspotraddani (1) kloubu).

3. Uspotradani (1) kloubu podle naroku 1 nebo 2,
vyznadcujici s e tim, Ze uvedena pruzné
oblast (40.1, 40.2, 40.3) akumuluje energii prostfednictvim
pruzné deformace p¥i otevirdni nebo uzavirani uspofddani (1)
viceosého kloubu, pficemZz uvedend akumulovand energie
zajistuje zaklapovaci akci a pfispiva k navratu

uspofadani (1) kloubu do jedné ze stabilnich poloh.
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4., Usporéadani (1) kloubu podle nékterého

z predchézejicich néroki, vyznadcujici se
t i m , Ze vrcholy (38.1, 38.2), vymezené ohybovymi

oblastmi (34.1, 34.2, 34.3, 34.4) jsou od sebe vzdaleny o
vzdidlenost (B), kterd Jje rovna alesponl poloviné délky

krat3iho okraje (36.1, 36.2) spojovaciho ramene (33.1, 33.2).

5. Uspotréadéani (1) kloubu podle nékterého
z predchéazejicich néaroki, vyznacuijici s e
t im ’ e alespofi jeden z okraji (36.1, 36.2) uvedenych
spojovacich ramen (33.1, 33.2) je tuhy a nevydouva se pfi

plsobeni tlacénych sil.

6. Usporadéani (1) kloubu podle nékterého
z predchazejicich naroka, vyznacuijici s e
t im, Ze alespoil jedno ze spojovacich ramen (33.1, 33.2)
ma pruZnou oblast (40.3), kterd je pruiné deformovatelna pfi

otevirani nebo uzavirani uspotradani (1) viceosého kloubu.

7. Usporédéni (1) kloubu podle nékterého
z ptredchazejicich naroki, vyznacujici s e
t im, ?e spojovaci ramena (33.1, 33.2) Jjsou alespon

¢astelné prostorové zakrivena.

8. Usporéadani (1) kloubu podle nékterého
z predchézejicich naroki, vyznacujici s e
tim, 7e ohybové oblasti (34.1, 34.2, 34.3, 34.4) Jjsou

pruzngé deformovatelné a Vv disledku toho jsou schopny
akumulovat energii pri otevirani nebo uzavirani
uspofddéni (1) viceosého kloubu, pricemZ uvedend akumulované
energie podporuje =zaklapovaci akci a pfispivd k navratu

uspofadani (1) kloubu do jedné ze stabilnich poloh.
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9. Uspotradani (1) kloubu podle nékterého
z predchazejicich narokt, vyznadcuijici s e

tim, Ze ohybové oblasti (34.1, 34.2, 34.3, 34.4) jsou

usporadany soumé&rné nebo nesoumérné vzhledem ke kloubovym

gastem (2, 3).

10. Uspotradani (1) kloubu podle nékterého
z predchdzejicich naroki, vyznacuijici s e
t i m , e uvedenou prvni kloubovou ¢&asti (2) Je

téleso (31), ptricemZ uvedenou druhou kloubovou ¢&asti (3) Jje

vicko (32) uzavéru (30).

11. Uspotéadéni (1) kloubu podle naroku 10,
vyznadcuijici s e tim, Ze uvedena pruzZné
oblast (40.1, 40.2, 40.3) je usporéddéna v oblasti volného
okraje télesa (31).

12. Uspotfadani (1) kloubu podle néaroku 10 nebo 11,
vyznacuijici s e tim, Ze uvedené pruzZné
oblast (40.1, 40.2, 40.3) Jje wuspotréddadna v oblasti wvolného

okraje vicka (32).

13. Usporéadéani (1) kloubu podle nékterého
z p¥edchazejicich narokd 10, 11 nebo 12,
vyznadcujici s e tim, Ze uvedena pruzna

oblast (40.1, 40.2, 40.3) je usporddadna mezi dvéma

ptenaddecimi oblastmi (45.1, 45.2, 45.3, 45.4).

14. Uspotddani (1) kloubu podle nékterého =z narokd 10
az 13, vyznacujici s e t im, Ze spojovaci

ramena (33.1, 33.2) Jjsou v uzavfiené poloze uzdvéru (30)

L2 XXX 2 J
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integrovana ve vnéjsim obrysu uzavéru (30), takZe Zadné cast

nevy&nivad v podstaté pres obklopujici oblast.

15. Usporadéni (1) kloubu podle nékterého z naroka 10
az 14, vyznadc¢cuijici s e tim, zZe

uspotadani (1) kloubu svira uhel (1) s délici rovinou (60.2).

16. Usporddani (1) kloubu podle nékterého =z narokd 10
az 15, vyznacujict s e tim, Ze spojovaci
ramena (33.1, 33.2) maji alespon Casteéné v podstaté

konstantni tloustku.

17. Uspofadani (1) kloubu podle nékterého =z naroka 10
az 16, vyznadcujici s e t im, Ze spojovaci
ramena (33.1, 33.2) maji na svém krat3im volném okraji (36.1,
36.2) v&t3i tloudtku v porovnani s jejich tlouStkou na delSim

volném okraji (37.1, 37.2).

18. Usporadani (1) kloubu podle nékterého z narokd 10
az 17, vyznadcujici s e t im, Ze alespon
jedna povrchovd plocha (62) vicka (32) Jje uspofdddna mimo
d&lici rovinu (60) a spolupracuje s odpovidajici povrchovou
plochou (61) té&lesa (31), takze v uzavrené poloze

uzavéru (30) zde neni Za&dnd mezera.

19. Usporadani (1) kloubu podle nékterého z ndrokid 10
az 18, vyznacujici s e tim, Ze ohybové
oblasti (34.1, 34.2, 34.3, 34.4) jsou provedeny jako féliové
klouby (70).

20. Usporéadéni (1) kloubu podle naroku 19,

vyznacuijici s e tim, zZe féliové klouby (70)
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maji prutrez, ktery je vymezen kruhovou kfivkou (78) na jedné
strané a primkou (75) nebo kruhovou kfivkou na protilehle

strané.

21. Usporadéani (1) kloubu podle naroku 19 nebo 20,
vyznadcuijici s e t im, Ze rovina (72) svira
thel () s dé&lici rovinou (60) na vnit¥ni strané fdéliového
kloubu (70) pro z&b&r s odpovidajici rovinou (73) spojovaciho
prvku (33) v uzavtené poloze uzdvéru (30) pro ustaveni polohy

spojovaciho prvku (33).

22. Usporadani (1) kloubu podle nékterého =z narokd 10
az 21, vyznadujici s e tim, Ze alespon

jedna ohybova oblast (34.1, 34.2, 34.3, 34.4) je zakfivena.

23. Uspotradani (1) kloubu podle nékterého z narokia 10
az 22, vyznadc¢ujici s e tim, Ze jedna ze
stabilnich poloh uspotadani (1) kloubu leZi vné konstrukéniho
rozmezi za uzavtenou polohou uzaveéru (30), takze

uspotradani (1) kloubu je pfedpjato uzaviraci silou.

24, Uspotédani (1) kloubu podle nékterého =z nédrokt 10
az 23, vyznadcujici s e t im, Ze Jjedna ze
stabilnich poloh uspotfédéni (1) kloubu leZi vné konstrukéniho
rozmezi pted uzavrenou polohou uzavéru (30), takzZe

usporadani (1) kloubu je pfedpjato oteviraci silou.

25. Usporadani (1) kloubu podle nékterého
z predchazejicich naroki, vyznadcujici s e
t i m, Ze prendSeci oblasti jsou integrovany do kloubovych

casti (2, 3).
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26. Usporadéani (1) kloubu podle nékterého

z

z predchazejicich naroki, vyznacuijici s e
tim, Ye alespon prendSeci oblasti, uspofddané na Jjedné

kloubové &asti (2), jsou v podstaté& tuhé.

27. Forma, vhodnd pro uspofradani (1) kloubu podle
nékterého z naroku 1 az 25,
vyznac¢ujici s e tim, Ze alespon jeden
rozmér formy pro odpovidajici geometrii v prvni poloze
usporadani (1) kloubu je vét3i v prvnim sm&€ru (x) v porovnani
s druhym sm&rem (y) pro stejnou odpovidajici geometrii

v druhé poloze usporddani (1) kloubu.
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