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(54) Pakovy pfevodovy mechanismus 7

U%elem *edeni je odstrandmi radidlnich
sil na posuvny prvek spoj;ng mechanicky
0

s ramenem pdky uloZené v nicich ski*inég,

mezi nimi% jsou usporéddény dvé prifky. 5
Uvedendho u&elu se dosshuje tim, Ze p¥ilky )

(15, 16) spojuji bo¥nice (8, 9) v Jjejich

stfedn{ 84sti nerozebiratelnd v pevny rém
(1) skrin&, v ném¥ je posuvngy prvek (3), i
spojeny kyvné p¥imo s ramenem (27) péky )
(2), uloZen kyvni.

238784




238784 . o 2

Vynélez se tykéd pdkového prevodového mechsnismu, zejména pro ovldddn{ armetur, se-
stdvajiciho 2z posuvného prvku, tvoreného nap¥iklad pohybovou matici, pohybovym Sroubem
nebo pistnici, spojeného mechenicky s ramenem péky.

Jsou znéme PFedeni pdkovych prevodd s tdhly, s pdkou tvaru vidlice nebo s kardanovym
Sroubem, u nichZ se na pohybovou matici, pohybovy Sroub nebo pistnici pFendfeji z mecha-
nismu s{ly kolmé na sm¥e jejich pohybu, které je nutno v pievodové skfini zachytit.

1) zném&ch konstrukc{ pdkovych prevodd s tédhly se tyto sily prenéSeji naptiklad na
ski{n a viko sk¥ind prodlouZenymi konci bud bo¥nich ¥epld pohybové matice nebo p#i¥ného
depu umist¥ného na konci pohybového Broubu nebo pistnicey které jsou opatieny kladkami
nebo smykadly pro jejich vedeni ve vodicich drdZfkdch skiiné a vike. Jinymi gnémymi zplso-
by zachycenf t¥chto sil jsou reSeni, u nich% pohybové matice, pfipadnd konec pohybového
Sroubu nebo pistnice, jsou vedeny budto svou horn{ a spodni{ vn¥Jj#{ kluznou plochou mezi
dvdma vodicimi liStemi sk¥#in¥, nebo jsou vedeny pnﬁéhézimi ty&émi. Vyhodou resdeni
pdkovych prevodd s tdhly Jje ziskéni prudkého vzristu momentu na kyvné péce v jedné krajni
poloze kyvu, oviem pouze za predpokladu jeho vyuZiti a zabréndni moZnosti samodestrukce
mechanismu.

Hevyhodou t¥chto konstrukecf je znadnd sloZitost, nutnd robustnost, a tim i materidlo-
vé ndrodnost a vysoké ndroky na technologii vyroby vedeni, kde je vyZadovéna jek rovinnost
vodicich ploch, tak i jeJjich vzdjemnd paralolnost se soulasnym spln¥nim po¥adavku korozni
odolnosti.

U znémfch konstrukci pfevodd s pdkou tvaru vidlice jsou ji¥ mendi sily kolmé na smér
pohybu pohybové matice pohybového Zroubu nebo pistnice zachycovény budto oboustrannym.
~uloZenim oto&ného Broubu pohybové matice v radidlnich loZiskdch skiiné, nebo vedenim
pohybové matice, konce pohybového Sroubu nebo pistnice, zpisobem obdobnym Jjeko u pékovych
prevodd s tdhly. Nevyhodou tohoto redeni je.stdle Jjedtd znadnd sloZltost a robustnost,
a tedy vysokd vyrobni a materidlovd ndro&nost.

U znémych konstrukci pdkovych pievodd s kardanovym Sroubem je tento oto¥ny Sroub
pohybové matice spojen kfiZovym kloubem v jeden celek s otoinym hiidelem uloZenym v ra-
didlnich loZiskdch skiin& pro zachyceni sil plsobicich kolmo k jeho ose a jimi vyvoldva-
nych momentd. Nevyhodou tohoto Feden{ je nemoZnost jeho vyuZiti v kombinaci s pf{modaryn
pneu- nebo hydropohonem, zna¥nd slofitost a vyrobni a materidlovéd néroénost.

Nevyhody a nedostatky znédmych konstrukinich IFeSeni odstirafiuje v podstaté vyndlez,
kterym je pékovy prevodovy mechanismus, zejména pro ovliddéni armatur, sestédvajici z po-
suvného prvku tvoieného nap¥iklad pohybovou matici, pohybovym 3roubem nebo pistnici a
spojeného mechenicky s ramenem péky umisténé ve skiini tvolené dv&me boZnicemi, mezi
nimi? Jsou usporddény pfidky, a jeho podstata spodivé v tom, Ze piri¥ky spojuji bolnice
v jejich stredni &4sti nerozebiratelnd v pevny rém, pfifemZ posuvny prvek je spojen
kyvné s ramenem pdky a je uloZen v uchytu uloZeném. vykyvnZ v bo¥nicich.

Dalsi podstatou vynélezu je, Ze prifky rému jsou opatfeny zdvitovymi otvory, v nich¥
jsou uloZeny dorazové Brouby se zajistovacimi maticomi.

Dals{ podstatou vyndlezu je, Ze pF¥irubové bodnice Jje opatlena upinacimi otvory s osuby
pro uchycenf, nap¥fkled k p¥{rub¥ ovlddané srmatury.

Konend je podstatou vyndlezu, Ze rameno pdky je k ndboji pédky uchyceno v tedném
sméru. '
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Vy3381 Q¢inek reSeni podle vyndlezu spodivé v tom, Ze na pohybovou matici, pohybovy
$roub nebo pistnici nepdsobi sfly kolmé na smér jejich pohybu, nebol tyto souddsti se
do sm&ru pohybu a plisobeni zdt&Znych sil samolinné natdfeji. Konstrukdni reseni hlavnish
souddstl pdkového prevodového mechanismu podle vyndlezu zajisfuje jeho celkovou jedno-
duchost a malou hmotnost, a tedy nizkou vjyrobni a materidlovou néro¥nost, p¥i zajisdtdni
dostatedné tuhosti, vysoké funkini spolehlivosti a dlouhodobé Zivotnesti. Umistdnim
dorazi na prilkdch rému a dpravou prvkd pro primé spojenf s pfirubou ovlddené armatury
je ddle zjednodu¥eno celkové Fedenf{. Te¥né spojeni ramene péky s ndbojem umoZhuje zkrdce-
nim v¥rezu vidlice zkrdtit celkovou stavebni vysku mechanismu. '

PPiklady konkrétniho provedeni pékového prevodového mechanismu podle vyndlezu jsou
gndzorndny na prilofenych vykresech, kde obr. 1 je fez pdkovym pievodovym mechanismem
s pohybovym neotodnym Sroubem a kyvnou oto¥nou matici pohybového 3roubu, obr. 2 Je boko-
rysny Fez pdkovym pievodovym mechanismem gz obr. 1, obr. 3 Je nédrysny iez pdkovym pie-
vodovym mechaenismem s pohybovym otoénym 3roubem a kyvnou neotodnou matici pohybového
. 8roubu a obr. 4 je bokorysny rez pékovym pievodovym mechanismem z obr. 3.

Pdkovy mechanismus podle vyndlezu sestdvd z rdmu 1, v némZ je uloZena kyvnd pdka 2,
posuvny prvek 3 tvofeny nap¥fklad pohybovym Sroubem 31, vykyvny ichyt % matice 4 pohy-
bového &roubu 31 a spojovaci &ep 6 pro spojeni &inného konce 7 posuvného prvku 3, tvo-
feného napiiklad spojovaci vidlici 71, s kyvnou pékou 2.

Rém ] Je tvoren dvéma bodnicemi 8, 9 opatfenymi uloZnymi otvory 10, 11 pro kyvné
uloZeni uchytu 5 matice 4 pohybového 3roubu 3l a prichozimi otvory 12, 13 pro prichod a
uloZeni h¥fdele 14, napi{klad nezndzorndné ovlédané armatury. Bodnice 8, 9 Jsou spojeny
nerozebirateln® v jeden celek pf{Zkami 15, 16, opat¥enymi zdvitovymi otvory 17, 18 pro
uloZfeni dorazovfch Zroubld 13, 20 se zajistovacimi meticemi 21, 22 pro vymezen{ krajnich
poloh kyvné pdky 2, prilem? p¥irubovéd bodnice 8 rému ! je opatfena upinacimi otvory 23

a ozuby 24 pro uchyceni rému 1, napfikled k nezndsgornéné pfirub® armatury.

Kyvnéd péka 2 sestdvd z néboje 25 opatfeného stfedovfm otvorem 26 a ramenem 27
s koncovym otvorem 28 pro uloZenf spojovactho Zepu 6 a je svym stfedovym otvorem 26
uloZena na hi*ideli 14 uloZeném v prichozim otvoru 13 vn&j3{ bo¥nice 9 prost¥ednictvim
loZiska 29. Remeno 27 Jje k ndboji 25 uchyceno v teZném smiru.

Uchyt 5 matice 4 je opat¥en nezndzorn¥nym pohonem pohybového 3roubu 31 a v uloinych
otvorech 10, 11! je uchycen pomoci kyvnfch &epd 30, 32. Rém 1 miZe byt déle opatien
xryty 33, 34, chrédnicimi vnit¥ni dfly pred klimatickymi vlivy a obsluhu pifed poransnim.

U relenf podle obr. 1 a 2 je nezndzorndny ¥inny konec pohonu pohybového Sroubu Ji
spojen s maticl 4, kterd je v tomto pF¥ipadZ uloZena v uchytu 5 oto¥n&, zatimco pohybovy
Sroub 31 je zajiZt¥n na svém &inném konci I proti otdlent.

Naopak u FeSenf podle obr, 3 a 4 je nezndzorn¥ny &inny konec pohonu pohybového Zroubu
31 spojen pfimo s pohybovym 3roubem 31, ktery Jje v tomto pfipad® na svém &inném konci
1 upraven oto¥n&, zatimco matice 4 Je v uchytu 3 zajilt¥na:proti otd¥eni.

V horni zndzorn&né poloze pohybového Zroubu 31 je i rameno 27 pdky 2 ve své horni
poloze a je s pohybovym 3roubem 3§ tém&F v Jedné piimce, prilem¥ neznédzorndnd armatura
je v otevi¥ené poloze. PFi zavirdnfi armatury otd¥enim matice 4 respektive pohybového
Sroubu 3] se pohybovy Broud 31 spolu se spajovaciovidlici J1 pohybuje dold. Kinematické
pom¥éry pékového prevodového mechesnismu jsou upraveny tek, aby podéln& osa posuvného
prvku 3 svirala se spojnici stfedu stfedového otvoru 26 a stfedu koncového otvoru g8
kyvné pdky 2 pravy uhel v takové poloze kyvné pdky 2, ve které je potfebny vystupni
moment pdkového prewodového mechanismu na kyvné pdce 2 maximélni nebo pot¥ebnd rychlost
otéden{ kyvné pdky 2 minimdlnf.
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Vlivem t¥chto kinematickfch pomdrd p¥i uzavirdni armatury je zaviract sfla na
poddtku zevirdni nizkd, zato zaviraci{ rychlost vysokd & na konci zavirédni je tomu naopak
- zaviraci sila jJe vysokd a zeviraci rychlost nizkd, cof je pro ovldddni armatér vFhodné.
Vzhledem k prostorové zm3n¥ polohy spojovaciho Zepu § natddf se nucen¥ kolem kyvnych Zepl
30, 32 spolk s pohybovim Sroubem J1 1 dchyt 3 matice 4. V uzaviené poloze armatury Jje ra=-
meéno 27 v dolni, to je Zerchovan¥ naznedené poloze & hiidel 14 je pootolena o prisluiny
zaviraci thel, napfiklad 90°. OtéZenim matice 4, reapektive pohybového Sroubu 31, v opa¥ném
smdru se dosdhne otoleni hifdele 14 zp&t do vychozi otevienéd polohy.

Zndzorn¥né a popsané provedeni pdkového prevodového mechunismu neni jediné mo%né
konkrétni{ provedeni vyndlezu. Spojovac{ Zep mife bft uloZen ne konci nezndzorniné
pistnice nebo na posuvné pohybové matici, pFifem#f kyvnéd pdke miZe byt opatfena dvojitym
ramenem. ) :

Vynélez lze vyuZit vSude tam, kde se poZaduje pfevod posuvného vratného pohybu na -
kyvavy pohyb a naopak.

PREDMET VYINALEZU

1. Pédkovy prevodovy machanismus, zejména pro ovlddéni armatur, sestévajici z posuvné-
ho prvku tvoreného napiiklad pohybovou matic{, pohybovim Broubem nebo pistnicf a spojené-
ho mechanicky s ramenem pdky umisténéd ve ski*ini tvofené bo¥nicemi, mezi nimiZ Jsou
uspolfdddny prilky, vyznadujici se tim, Ze pri¥ky (15, 16) spojuji bodnice (8,.9) v jejich
stiednf &4sti nerozebirateln¥ v pevny rém (1), prilem% je posuvny prvek (3) spojen
kyvné s remenem (27) pdky (2) a je uloZen v dchytu (5) uloZeném vykyvnd v bo¥nicich (8, 9).

2. Pdkovy prevodovy mechanismus podle bodu 1, vyznalujfci se tim, Ze pr{iZky (15, 16)
rému (1) jsou opatreny zdvitovymi otvory (17, 18), v nich% jsou uloZeny dorazové Zrouby
(19, 20) se zajiifovacimi maticemi (21, 22).

3. Pékovy prevodovy mechanismus podle bodu ! nebo 2, vyzna¥ujict se tim, Ze pFiru-
bovd bofnice (8) je opatfena upfinacimi otvory (23) a ozudby (24) pro uchyceni, napffklad
k pf{irubd ovlddené armatury.

4. Pédkovy prevodovy mechanismus podle n¥kterého z bodd 1 a%f 3, vyznaujici se tim,
%e rameno (27)!pdky (2) je k ndboji (25) pdky (2) uchyceno v te¥ném sméru.

2 vykresy
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