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Zpusob a zatizeni pro sniZeni deformace hridele
vystaveného silovému zatizeni (12) tim, Ze se
pracovni hiidel (1) silové propoji s alesponi jednim
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Zpisob a zafFizeni pro sniZeni deformace hridele

Oblast techniky

Vynalez se tyka zpiisobu a zafizeni pro snizeni deformace a kmitani hfideli.

Dosavadni stav techniky

Dosavadni htidele se plisobenim vnéjSiho silového zatiZzeni deformuji a prenaseji silové zatizeni
na pfipojena dalsi zatizeni. Silové zatiZeni je dané bud’ silovym piisobenim na pohanénou soucast
nebo gyroskopickymi u€inky plsobicimi na htidel pfi jeho otaceni. Deformace je snizovana bud’
zvétSenim praméru htidele nebo lozisky s vétsi tuhosti. Loziska s vétsi tuhosti snizeni deformace
htidele pfi silovém zatizeni neteSi pii previslém konci hfidele a zvétSeni primeéru hiidele zvétsuje
hmotnost nebo konstrukéni rozméry.

Cilem tohoto vynalezu je zplsob a zatizeni pro snizeni deformace htidele pfi silovém zatiZeni tak,
aby nenartstala hmotnost a konstrukéni rozméry htidele.

Podstata vynalezu

Podstata zpisobu snizeni deformace htidele pfi silovém zatiZeni spociva v tom, Ze se pracovni
htidel propoji s alespon jednim pomocnym htidelem, mezi pracovni htidel a pomocny htidel se
vlozi alespon jedno vnitini loZisko nebo ozubené kolo nebo pohon, mezi lozisko pomocného
htidele a ram nebo pracovni htidel se vloZi ovladaci prvky alespon jednoho aktuatoru nebo pohonu,
ktery se propoji s €idly polohy nebo pohybu pracovniho hfidele nebo pomocného htidele a na
zakladé signall z ¢idel polohy nebo pohybu se vyvodi aktuatorem nebo pohonem sila nebo moment
plisobici proti silovému zatiZeni. Pro vytvoreni signald k aktuatoru nebo pohonu se ¢idlem polohy
pracovniho htidele zméfi poloha pracovniho htidele viici ramu a ¢idlem polohy pomocného htidele
poloha pomocného hridele vii¢i ramu, nebo ¢idlem polohy pracovniho htidele poloha pracovniho
htidele vi¢i ramu nebo ¢idlem polohy pomocného htidele poloha pomocného hfidele viici ramu a
¢idlem vzajemné polohy htidell vzdjemna poloha pracovniho htidele a pomocného htidele, nebo
se zjisti ¢idlem pohybu pracovniho hfidele hodnota pohybu pracovniho hidele a ¢idlem vzajemné
polohy vzajemna poloha pracovniho htidele a pomocného htidele, nebo se zjisti ¢idlem pohybu
pomocného htidele hodnota pohybu pomocného hfidele a cidlem vzijemné polohy vzajemna
poloha pracovniho htidele a pomocného hridele, nebo se zjisti ¢idlem pohybu pracovniho hridele
hodnota pohybu pracovniho htidele a cidlem pohybu pomocného htidele hodnota pohybu
pomocného hridele.

Podstata zatizeni pro snizeni deformace htidele pti silovém zatiZeni spociva v tom, Ze sestava z
pracovniho htidele, ktery je propojen s alespon jednim pomocnym htidelem alespon jednim
vnitinim loZiskem nebo ozubenym kolem nebo pohonem, pficemz mezi loZziskem pomocného
htidele a ramem nebo pracovnim htidelem jsou usporadany ovladaci prvky alesponi jednoho
aktuatoru nebo pohonu propagjené s ¢idly pohybu nebo polohy pracovniho htidele nebo pomocného
htidele. Aktuator je uspofadan na ramu nebo mezi loziskem pomocného htidele a ramem nebo
pracovnim hfidelem. Pohon je uspofadan mezi ramem a pomocnym hfidelem nebo mezi
pomocnym a pracovnim hfidelem. Pracovni hfidel je pripadné silové propojen s vice pomocnymi
hiideli.

Osa pomocného htidele je souosa nebo rovnobézna nebo riznobézna nebo mimobézna s osou
pracovniho hfidele. Pomocny htidel a pracovni hfidel jsou ptipadné opatfeny spoluzabirajicimi
ozubenymi koly. Pomocny htidel je ptipadné protibézny k pracovnimu htideli.
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Objasnéni vvkresu

Na pfiloZenych obrazcich je schematicky znazornéno zafizeni pro sniZeni deformace htidele prii
silovém zatiZeni, kde

obr.1 znazornuje stavajici zakladni ulozeni hridele,
obr. 2 az 15 znazornuji alternativni ulozeni htidele podle vynalezu,

obr.16 znazornuje priklad uplatnéni vynalezu.

Priklady uskuteénéni vynalezu

Na obr. 1 je znazornén standardni rotujici pracovni hridel 1 uloZeny ve vnéjsich loziskach 4 na
ramu 5. Tento a dal$i obrazky znazornuji situace v fezu. Tento a dalsi obrazky neobsahuji pohon
pracovniho htidele 1, coz mlize byt pohon elektromotorem od ramu 5 nebo pohon proudici a/nebo
expandujici tekutinou ve spalovacich motorech, turbinach, kompresorech aj. Vpravo ma previsly
konec vné podpory lozisek, na ktery plisobi vnéjsi silové zatizeni 12 od pohanéného zatizeni,
napriklad od sil plisobicich na vrtuli, na ventilator, nevyvazenosti, nerovnomérnosti chodu apod.
V disledku silového zatizeni 12 dochazi k ohybové deformaci pracovniho hridele 1 a/nebo
zvétSeného zatiZzeni vnéjsich loZisek 4 a/nebo (krouzivého) kmitani pracovniho htidele 1 a jim
pohanéného zafizeni. ZvétSeni priméru pracovniho hfidele 1 nebo zvétSeni tuhosti loZisek vnéjsich
4 problém netesi. Navic deformace pracovniho htidele 1 zptisobuje zvySeni nevyvazenosti, a tim
ptidani/zvétseni silového zatiZzeni 12. Potfebnym feSenim by bylo umistit pod silové zatizeni 12
podporu dalSich vnéjSich lozisek 4 spojenych s ramem 5. To vSak neni mozné, protoZze misto pod
silovym zatiZenim 12 je mimo ram 5 a pracovni htidel 1 se nema o co optfit.

Na obr. 2 je znazornéno feSeni, které snizi deformaci pracovniho htidele 1 z obr. 1 a nahradi
podporu lozZisky od nedostupného ramu 5. Pracovni htidel 1 je vytvoten jako duty hiidel. Uvnitt
pracovniho hridele 1 je umistén soubézné, v daném ptipadé souose nepohyblivy pomocny hridel 2
spojeny s ramem 5. Pracovni hridel 1 je ulozen na vnéjSich loZiskach 4 na ramu 5. V oblasti
plisobeni vné¢jsiho silového zatiZeni 12 je pracovni htidel 1 uloZen na dal$im (ptidavném) vnitinim
lozisku 10, které je pfipojeno k pomocnému htideli 2 aktuatorem 3 opatfenym ovladacimi prvky
plisobicimi jak na pracovni htidel 1, tak na pomocny htidel 2. Aktuator 3 odstrani nebo snizi
ohybové deformaci pracovniho htidele 1 podle méfeni deformace, jinak by stacilo vnitini loZisko
10 umisténé v oblasti pisobeni vnéjsiho silového zatizeni 12. Pouziti aktuatoru 3 je predevSim
nutné kvili poddajnosti pomocného hidele 2, jehoZz deformaci je nutné métit a aktuatorem 3
kompenzovat. Aktuator 3 se vSak pouzije i pro zlepSeni dynamické odezvy pracovniho htidele 1
na proménné silové zatizeni 12, napt. tlumeni kmitani pracovniho htidele 1. Vnitini lozisko 10
spojené s aktuatorem 3 miiZe byt vyhodné nahrazeno magnetickym loziskem, které obsahuje fizeni
sil piisobicich z loZiska na htidel.

Loziska mohou byt valiva, kluzna, hydraulicka (hydrostaticka, hydrodynamicka), pneumaticka
(aerostaticka, aerodynamicka), magneticka.

Poloha pracovniho htidele 1 je métena ¢idlem 6 polohy pracovniho hridele 1 a poloha pomocného
htidele 2 je méfena ¢idlem 7 polohy pomocného htidele 2 viici ramu 5. Tato ¢idla 6 a 7 slouZi pro
fizeni aktuatoru 3 uspofadaného mezi pomocnym htidelem 2 a pridavnym vnitinim loziskem 10.

Aktuator 3 plisobi na pracovni htidel 1 proti plisobeni vnéjSiho silového zatizeni 12 a tak
snizuje/kompenzuje deformaci pracovniho htidele 1 zpiisobenou vnéjSim silovym zatizenim 12, a
zmétenou ¢idlem 6 polohy pracovniho htidele 1.
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Aktuator 3 se pfi tom opfe o pomocny hfidel 2, ktery pripadné deformuje, pricemz tuto deformaci
1ze kompenzovat pisobenim aktuatoru 3 na pracovni htidel 1 na zakladé informace z ¢idla 7 polohy
pomocného htidele 2.

Deformace a tlumeni kmitani pracovniho hridele 1 je vSak zlepSeno 1 jen uzitim vnitfnich lozisek
10 umisténych v oblasti pisobeni vnéjsiho silového zatizeni 12. Ptivedeni pomocného htidele 2 do
oblasti ptisobeni vnéjsiho silového zatiZeni 12 podstatnym zplisobem nahrazuje potfebnou oporu
pracovniho htidele 1 o ram 5, ktery je vSak v této oblasti piisobeni vnéjsiho silového zatizeni 12
nedostupny. Aktuator 3 pfipojeny k vnitfnimu lozisku 10 v§ak umoziuje zvysit dynamickou tuhost
vnittniho loziska 10.

Aktuatory 3 mohou byt fizené pohony, ale také pasivni tlumice nebo tlumice spojené s pruzinami.
Pohony mohou byt elektrické, hydraulické, pneumatické, elektromagnetické, magnetické,
piezoelektrické a jiné.

Na obr. 3 je znazornéna varianta feSeni z obr. 2. Zde je pracovni htidel 1 uloZen na vnéj$im lozisku
4 na ramu 5 a na vnitfnich loZiskach 10 na pomocném htideli 2. Zde je vnitini lozisko 10 pfipojené
k pomocnému htideli 2 aktuatorem 3 uZito vedle mista plisobeni vnéjsiho silového zatizeni 12 i
v misté, které je mimo plisobeni vnéjSiho silového zatizeni 12.

Tak lze ovlivnit rizné modalni tvary kmitani pracovniho htidele 1. Dale je zde znazornéno, Ze
méfeni polohy pomocného htidele 2 viici ramu 5 €idlem 7 je mozné u loziska vlevo nahradit ¢idlem
8 vzajemné polohy pracovniho htfidele 1 a pomocného htidele 2. Pro méteni jednotlivych poloh
pracovniho hfidele 1 a pomocného htidele 2, obdobné s méfenim na obr. 2, je uzito kombinace
¢idla 6 a ¢idla 8. Podobné je misto ¢idel 6 a 7 uzito u loziska vpravo kombinace ¢idla 7 polohy
pomocného htidele 2 viici ramu 5 a ¢idla 8 vzajemné polohy pracovniho htidele 1 a pomocného
htidele 2

Na obr. 4 je znazornéna alternativa feSeni z obr. 2. Oproti obr. 2 jsou zde pro ulozeni pracovniho
htidele 1 vnéjsi loZiska 4 nahrazena vnitinimi lozisky 10 na pomocném htideli 2. Dale je zde
aktuator 3 piisobici na vnitini loZisko 10 feSen aktuatorem 3 umisténym na ramu 5 mimo htidele
1, 2. Aktuator 3 zde na vnitini loZisko 10 plisobi pomoci ovladacich prvki, v tomto pripadé tahel
14 a rotacnich kloubti 15. Tak lze omezit/zmenSit potfebny prostor pro aktuator 3 pusobici na
vnitini lozisko 10. Aktuator 3 je fizen v tomto loZisku ¢idlem 8 vzajemné polohy pracovniho
htidele 1 a pomocného hfidele 2 a dale ¢idlem 9; pohybu pomocného hfidele 2 tvoteného naptiklad
akcelerometrem, ktera nahrazuji ¢idlo 6 polohy pracovniho htidele 1 a ¢idlo 7 polohy pomocného
htidele 2. Realizace ¢idel 9; a 8 je snazsi, nelze vSak plné zachytit deformaci pomocného hridele
2. Je vSak mozné tlumit kmitani hridelq.

Na obr. 5 je znazornéna alternativa feSeni z obr. 2-4. Zde je pracovni htidel 1 s plivodnim prifezem.
Naopak nepohyblivy pomocny hfidel 2 je duty a souose v ném je umistén pracovni htidel 1.
Pracovni hfidel 1 je uloZen na vnitfnich loziskach 10, na které piisobi aktuatory 3 z pomocného
htidele 2. Pomocny htidel 2 je kratsi, pracovni hidel 1 je viiéi vnitinim loziskim 10 previsly a
vnitini loziska 10 nemohou pisobit na pracovni htidel 1 v oblasti ptisobeni vnéjsiho silového
zatizeni 12, ale aktuatory 3 presto snizuji deformaci pracovniho htidele 1 a/nebo snizuji zvétsené
zatiZzeni vnitfnich lozisek 10 a/nebo kmitani pracovniho htidele 1 a jim pohanéného zatizeni. Je
zde také znazornéna mozna kombinace ¢idel. MUze byt uZzito Cidel 6 a 7 nebo ¢idla 8 vzajemné
polohy htideld a ¢idla 9; pohybu pracovniho hfidele 1 tvoreného napriklad akcelerometrem.
Realizace cidel 9, a 8 je snazsi, nelze vSak plné zachytit deformaci pomocného htidele 2. Je vsak
mozné tlumit kmitani hideld.

Nepohyblivy duty pomocny htidel 2, uvnitf néhoz je umistén pracovni htidel 1, pfinasi vyhody, Ze
pfi nezvétSeni momentu setrvacnosti a nezvétSeni narokli na vyvazeni pracovniho hridele 1 lze
dosahnout ekvivalentu dobrého vyvazeni, velké tuhosti a malé nebo nulové deformace pracovniho
hridele 1.
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Cidla polohy 6 a 7 hiideldl 1 a 2 mohou byt zdroje laserového paprsku a CCD nebo PSD prvek.
Cidla 8 vzajemné polohy pracovniho a pomocného hiidele 1 a 2 mohou byt kapacitni, vifivé
proudy, magnetické, laserové interferometry. Cidla 9; a 9, pohybu pracovniho nebo pomocného
htidele 1 a 2 mohou byt akcelerometry.

Na obr. 6 je znazornéna dalsi alternativa feSeni z obr. 2-4. Zde je pracovni htidel 1 s pivodnim
prifezem nepohyblivy a pfipevnény k ramu 5. Na pracovnim htideli 1 je pohyblivé ulozena rotujici
soucast 16, na kterou piisobi vnéjsi silové zatizeni 12, které je ptes spojeni pracovniho hridele 1 a
rotujici soucasti 16 ptenaseno na pracovni hridel 1. Naopak nepohyblivy pomocny htidel 2 je duty
a souose v ném je umistén pracovni hiidel 1. Pracovni htidel 1 je uloZen na vnitinich loziskach 10,
na které ptsobi aktuatory 3 z pomocného htidele 2. Pomocny htidel 2 je kratsi, pracovni hiidel 1
je vici vnitfnim loziskiim 10 previsly a vnitini loziska 10 nemohou ptisobit na pracovni hiidel 1 v
oblasti spojeni s rotujici soucasti 16 a tedy v oblasti plisobeni vnéjsiho silového zatiZeni 12, ale
aktuatory 3 presto snizuji deformaci pracovniho htidele 1 a/nebo snizuji zvétSené zatiZeni vnitinich
lozisek 10 a/nebo kmitani pracovniho htidele 1 a rotujici soucasti 16.

Na obr. 7 je znazornéno feSeni pomoci pomocného htidele 2, ktery neni souosy, ale rovnobézny
s pracovnim htidelem 1. Pomocny hiidel 2 plisobi na pracovni hfidel 1 skrze ozubena kola 13.
Aktuator 3 pisobi na vnéjsi lozisko 4 na pomocném htideli 2, a tak piisobi na pomocny htidel 2,
ktery pres ozubena kola 13 pilisobi na pracovni hidel 1 a snizuje jeho deformaci a/nebo tlumi jeho
kmitani. Vnéjsi silové zatizeni 12 plisobi vné vnéjsich lozisek 4 mezi oporou ozubenymi koly 13 a
vnéjsimi loZisky 4. Hridele 1 a 2 mohou byt riznobéZné nebo mimobézné pti vhodné volbé ozubeni
ozubenych kol 13.

Na obr. 8 je znazornéna alternativa feSeni z obr. 7. Ozubené kolo 13 na nepohyblivém pomocném
htideli 2 je uloZeno na vnitinim lozisku 10 s aktuatorem 3. Aktuator 3 plisobi na pracovni hfidel 1
ptes vnitini lozisko 10 a ozubena kola 13. Vné¢jsi silové zatiZeni 12 piisobi vné vnéjsich lozisek 4
a vné opory ozubenymi koly 13, ale opora ozubenymi koly 13 je blize vnéjSimu silovému zatiZeni
12, které tak mtize kompenzovat. Hfidele 1 a 2 mohou byt riznobézné nebo mimobézné pfi vhodné
volbé ozubeni ozubenych kol 13.

Na obr. 9 je znazornéno feseni pro pripad, kdy na pracovni hiidel 1 plisobi gyroskopicky moment
z dlivodu otaceni pracovniho htidele 1 kolem dalsi osy 20 rotace mimo osu rotace 11. Pracovni
htidel 1 je umistén souose v dutém pomocném htideli 2, ktery se otaci protibézné k pracovnimu
htideli 1. Pak gyroskopicky moment plsobici na pomocny htidel 2 ma opacné znaménko nez
gyroskopicky moment plisobici na pracovni htidel 1. Opacné piisobeni gyroskopickych htidelt je
vyrovnano pomoci aktuatorii 3. Zde je také znazornéno, ze ¢idla 9 pohybu htidele mohou byt uzita
jako ¢idlo 9, pro pomocny hridel 2, nebo &idlo 9; pro pracovni hridel 1. Udaje z &idel 9; a 9; lze
uzit predevsim pro tlumeni kmitani htidell.

Na obr. 10 je znazornéna alternativa feSeni z obr. 8. Osa 11 pomocného hiidele 2 je viici ose 11
pracovniho hfidele 1 riznobézna a/nebo mimobézna.

Na obr. 11 je znazornén duty pomocny htidel 2 vyvedeny z ramu 5 do oblasti piisobeni vnéjsiho
silového zatizeni 12, zptisobeného naptiklad od nevyvazeného rotoru tvoreného teba vrtuli letadla.
Z dutého pomocného htidele 2 pomoci vnittniho loziska 10 aktuator 3 ptisobi na pracovni htidel 1.

Tradi¢ni feSeni by bylo zvétSeni prifezu pracovniho htidele 1 pro sniZeni jeho poddajnosti a
deformaci, coz by vsak zvétsilo moment setrvacnosti rotujiciho pracovniho htidele 1. Zde je priitez
pracovniho hfidele 1 a tedy i jeho moment setrvacnosti zachovan a potfebné zvétSeni tuhosti je
dosazeno oporou vnitinim loziskem 10 z pomocného htidele 2. Zde je navic uzito aktuatoru 3
fizeného udaji z ¢idel 6 a 7 polohy htideld 1 a 2 viéi ramu 5. To umoziiuje dynamicky
kompenzovat deformaci pracovniho htidele 1 a/nebo tlumit jeho kmitani.
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Na obr. 12 je znazornéno feSeni, které snizi na rozdil od ptedchozich pfipadl torzni deformaci
pracovniho htidele 1 z obr. 1 a poskytne kompenzaéni torzni moment od nedostupného ramu 3.
Pracovni htidel 1 je na obr. 12 zatiZen vnéjSim silovym zatizenim 12 spocivajici v torznim
momentu. Pomocny htidel 2 je pohyblivy, je duty a souose v ném je umistén pracovni hridel 1.
Pracovni hfidel 1 je uloZen na vnittnich loZiskach 10 vii¢i pomocnému htideli 2 a pomocny htidel
2 je uloZen ve vnéjsich loZiskach 4 na ramu 5. Pomocny htidel 2 je pohanén pohonem 17 od ramu
5. Pohon 17 je zde tvofen elektromotorem., jehoz rotor je ovladacim prvkem pro vyvozeni
kompenzaéniho torzniho momentu. Pomocny htidel 2 plisobi na pracovni hidel 1 skrze ozubena
kola 13 torznim momentem od pohonu 17, a tak sniZuje torzni deformaci a/nebo kmitani
pracovniho htidele 1. Je uzito ¢idlo 7 polohy pomocného hridele 2 vii¢i ramu 5 a ¢idlo 8 vzajemné
polohy pracovniho hiidele 1 a pomocného hiidele 2. Cidla 7 a 8 zde mé#i uhlové polohy hiideli
kolem osy rotace 11. Podle odchylky thlové polohy je fizen pohon 17, ktery ptes pomocny hridel
2 a ozubena kola 13 ptisobi na pracovni htidel 1 a torznim momentem kompenzuje torzni deformaci
pracovniho htidele 1 zptisobenou vnéj$im silovym zatizenim 12 spocivajicim v torznim momentu.
Toto feseni 1ze provést i obdobou podle obr. 2 s dutym pracovnim htidelem 1.

Na obr. 13 je znazornéno jiné feSeni pripadu z obr. 12. Zde je pomocny htidel 2 nepohyblivy
ptipevnény k ramu 5. Pohon 17 je zde realizovan elektromotorem mezi pomocnym htidelem 2 a
pracovnim hfidelem 1. Jsou uzity dva pohony 17, které pisobi na pracovni hfidel 1 na vice mistech
a sniZuji torzni deformace a/nebo kmitani pracovniho hfidele 1 po usecich a tedy rovnomeérnéji a
lépe. Dale je zde uzito vnittni loZisko 10 s aktuatorem 3 pro sniZeni ohybové deformace a/nebo
kmitani pracovniho htidele 1. Pracovni hfidel 1 je vystaven vnéjSimu silovému zatizeni 12
spocivajici jak v torznim momentu, tak v ohybové sile. Toto feSeni Ize provést 1 obdobou podle
obr. 2 s dutym pracovnim htidelem 1.

Na obr. 14 je alternativa feSeni z obr. 11 spocivajici v tom, Ze pomocny hfidel 2 neni souosy, ale
rovnobézny s pracovnim hfidelem 1. Pomocny htidel 2 mize byt také mimobéZzny nebo
riznobézny s pracovnim htidelem 1. Je uzito ¢idlo 6 polohy pracovniho htidele 1 a ¢idlo 7 polohy
pomocného hiidele 2 viigi ramu 5. Cidla méfi uhlové polohy h¥ideld kolem osy rotace 11. Dale je
znazornéno podobné jako na obr. 13, Ze pomocny htidel 2 je také uzit pro kompenzaci ohybovych
deformaci a/nebo kmitani pracovniho htidele 1 pomoci vnéjSiho loziska 4 s aktuatorem 3. Pro né
¢idla 6 a 7 méti také ohybovou deformaci hridell.

Na obr. 15 je znazornéno feseni, kdy pomocnych hiidelt 2 je uzito vice. Pracovni htidel 1 je uvnitt
tfi vzajemné vlozenych pomocnych htidell 2, z nichZ vnitini a vnéjsi jsou pohyblivé a prostiedni
je nepohyblivy. Pohyblivé a nepohyblivé pomocné hiidele 2 mohou byt vloZzeny mezi sebe
v rizném potadi pohyblivosti. Pomocné hfidele 2 piisobi na pracovni htidel 1 v riznych mistech,
a tak zlepSuji rovnomérnost kompenzace jeho ohybovych a torznich deformaci.

Pomocné hidele 2 v§ak mohou byt rizné, nejen souosé. Lze kombinovat pomocné htidele 2
souosé, rovnobézné, riznobézné, mimobeézné, které soucasné plsobi na jeden pracovni hridel 1.

Pohony 17 mohou byt elektrické, hydraulické, pneumatické, elektromagnetické, magnetické,
piezoelektrické a jiné.

Na obr. 16 je znazornéno letadlo 18, které se pohybuje v zatacce 19 kolem dalsi osy rotace 20 a
pracovni hridel 1 jeho motorti pohangjici vrtule je vybaven feSenim podle obr. 9, které kompenzuje
gyroskopické ucinky piisobici na pracovni htidel 1.

Na obr. 7 az 10 nejsou znazornéna vSechna potiebna ¢idla 6 az 9 pro fizeni aktuatort 3.
Pracovni htidele 1 a pomocné hiidele 2 mohou byt s plnym priifezem nebo duté, pohyblivé nebo

nepohyblivé, ve vzajemné poloze souosé, rovnobézné, riznobézné, mimobézné a pomocnych
htideld miize byt vice.
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Pokud je htidel pohyblivy a rotuje, tak je to na obrazcich znazornéno Sipkami.

Vsechny popsané varianty se mohou rizné kombinovat. Aktuatory 3 jsou fizeny pocitaci.
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PATENTOVE NAROKY

1. Zpusob sniZeni deformace hiidele, vyzna€eny tim, Ze se pracovni htidel (1) propoji s alespon
jednim pomocnym htidelem (2), mezi pracovni htidel (1) a pomocny htidel (2) se vlozi alespon
jedno vnitini lozisko (10) nebo ozubené kolo (13) nebo pohon (17), mezi lozisko pomocného hridele
(2) a ram (5) nebo pracovni htidel (1) se vlozi ovladaci prvky alespon jednoho aktuatoru (3) nebo
pohonu (17), ktery se propoji s ¢idly polohy nebo pohybu pracovniho htidele (1) a/nebo pomocného
htidele (2) a na zaklad¢ signalil z ¢idel polohy nebo pohybu se vyvodi aktuatorem (3) nebo pohonem
(17) sila nebo moment piisobici proti silovému zatiZeni (12).

vvvvv

pracovniho hfidele (1) viiéi ramu (5) a ¢idlem (7) poloha pomocného htidele (2) vii¢i ramu pro
vytvoreni signalti k aktuatoru (3) nebo pohonu (17).

vvvvv

pracovniho htidele (1) viici ramu (5) nebo ¢idlem (7) poloha pomocného hridele (2) viici ramu a
¢idlem (8) vzdjemna poloha pracovniho htidele 1 a pomocného hridele 2 pro vytvoreni signali k
aktuatoru (3) nebo pohonu (17).

4. Zpusob snizeni deformace htidele podle naroku 1, vyznaceny tim, Ze zjisti ¢idlem (9) hodnota
pohybu pracovniho htidele (1) a ¢idlem (8) vzéjemna poloha pracovniho htidele (1) a pomocného
htidele (2) nebo ¢idlem (92) hodnota pohybu pomocného hridele (2) a ¢idlem (8) vzajemna poloha
pracovniho hridele (1) a pomocného hiidele (2) pro vytvoreni signald k aktuatoru (3) nebo pohonu
7).

5. Zpusob snizeni deformace htidele podle naroku 1, vyznaceny tim, Ze zjisti ¢idlem (9:) hodnota
pohybu pracovniho htidele (1) a ¢idlem (9,) hodnota pohybu pomocného htidele (2) pro vytvoteni
signall k aktuatoru (3) nebo pohonu (17).

6. Zarizeni pro sniZeni deformace hiidele, vyznacené tim, Ze sestava z pracovniho htidele (1),
ktery je propojen s s alespon jednim pomocnym hiidelem (2) alespoi jednim vnitinim loZiskem (10)
nebo ozubenym kolem (13) nebo pohonem (17), pfi¢emz mezi loZziskem pomocného hfidele (2) a
ramem (5) nebo pracovnim htidelem (1) jsou uspofadany ovladaci prvky alespon jednoho aktuatoru
(3) nebo pohonu (17) propojené s ¢idly pohybu nebo polohy pracovniho htidele (1) nebo pomocného
hiidele (2).

7. Zatizeni pro snizeni deformace hiidele podle naroku 6, vyznacené tim, ze aktuator (3) je
uspofadan na ramu (5) nebo mezi loZiskem pomocného hridele (2) a rAmem (5) nebo pracovnim
hridelem (1).

8. Zarizeni pro snizeni deformace hridele podle naroku 6, vyznacené tim, ze pohon (17) je
usporadan mezi pomocnym hfidelem (2) a rdmem (5) nebo mezi pomocnym htidelem (2) a
pracovnim htidelem (1).

9. Zatizeni pro snizeni deformace hiidele podle nékterého z predeslych narokii, vyznacené tim,
Ze pracovni htidel (1) je propojen (silové) s vice pomocnymi hrideli (2).

10. Zatizeni pro snizeni deformace htidele podle nékterého z predeslych naroktll, vyznacené tim,
Ze osa pomocného htidele (2) je souosa nebo rovnobézna nebo riznobézna nebo mimobézna s osou
pracovniho hridele (1).

11. Zatizeni pro snizeni deformace htidele podle nékterého z predeslych naroktll, vyznacené tim,
Ze pomocny htidel (2) a pracovni htidel (1) jsou opatteny spoluzabirajicimi ozubenymi koly (13).
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12. Zatizeni pro snizeni deformace hfidele podle nékterého z predeslych naroktll, vyznacené tim,
7e pomocny htidel (2) je protibézny k pracovnimu htideli (1).

16 vykresti
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Obr. 10
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