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‘<(f§4) |Zapojeni k bezpeénostnimu blokovini ¢innosti stroje

Vyndlez se tykd zapojeni k bezpecdnostnimu
blokovdni &innosti stroje, napf. pohybu ramene’
' vysekdvaciho stroje, které sestava z cidla zmény
- vihkosti, jeZ je pfes vyhodnocovaci obvod a zesilo-
| va¢ napojeno na vykonovy ¢len.
- Lisy, vysekdvaci stroje apod. zafizeni se vesmés
uvddéji do ¢&innosti ovlddaci rukojeti, kterad je
napojena na pohonné ustroji, napi. na Soupatko
rozvddéée hydraulického motoru. Pfi spousténi
¢innosti takového zafizeni obsluha vykyvne ovld-
daci rukojet a Soupatko se tim pfesune do polohy,
| v niZ tlakovd kapalina uvede do ¢innosti hydraulic-
. ky motor. Nevyhodou tchoto feseni je to, Ze tyto
stroje lze uvést do &innosti i v neZaddoucich pfipa-
dech, napf. nechténym zachycenim ovladaci ruko- -
jeti. Napf. u hydraulického vysekdvaciho stroje
. usni se ovlddaci rukojeti spousti vodorovné poota-
| &ivy pohyb vysekédvactho ramene. Po uloZeni noze
' na useii obsluha uchopi ovladaci rukojet a po jejim
| vykyvnuti se zalne vysekdvaci rameno pootadet.
* P¥i tomto pohybu obsluha dr#i ovlddaci rukojet ve

vykyvnuté poloze a az se vysekdvaci rameno
- dostane nad niiZ, ovlddaci rukojet vrati do zakladni

polohy a pootacivy pohyb vysekédvaciho ramene se
zastavi. Pak teprve nésleduje svisly pohyb vyseka-
vactho ramene, ktery zptisobi zalisovani ostii noze |
‘ do usné proti podloZce a vyseknuti poZadovaného
| usiiového dilu. Tento pohyb je fizen samostatnymi
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- ovladadi. V ptipadé, Ze obsluha pravé umistuje ni |
'na usni a nastane takovy nezédouci pohyb, Ze
i nechténé zachycena ovladaci rukojet se vykyvne,
! pootacivy pohyb vysekdvaciho ramene miiZe zpii- l
. sobit obsluze noZem véZny traz na rukou. :

Je zndmé bezpecnostni zafizeni, které zabranuje !

I; nezddoucimu - vykyvnuti. ovlddaci rukojeti vyse
 uvedenych strojt. Toto zafizeni sestdva ze zardzky, |

kterou je nutno, uvolnit a tim se teprve umozni
| vykyv ovlddaci rukojeti. Toto zafizeni je nevyhod- |
iné tim, Ze znaéné€ zpomaluje obsluhu stroje
' a v mnohych ptipadech ve snaze zvysit vikon si
{ pracovnici sami takové bezpecnostni zafizeni od- E
| strafiwji..
Jsou znam4 zapojeni, u nichZ se pro sepnuti’
| kontaktl vyuZiva riiznych spinadi, které reaguji na

zménu vihkosti zpiisobenou dotekem prsté nebo

dlané obsluhy. Takova zapojeni jsou vyuzivina
" napf. u ovlddacich obvodi pro pfepindni frekvend- -
' nich pasem televiznich pfijimaé¢t, radiopfijima&i
* apod. nevyhodou téchto zapojeni je to, Ze nejsou |
, uzplisobena pro bezpecnostni blokovéni &innosti :
| stroje. |
‘ Uvedené nevyhody odstraifiuje zapojeni podle ]
vynélezu, jehoZ podstata spociva v tom, Ze ¢idlo |
- zmény vihkosti je upraveno na povrchu ovlddaci |
| rukojeti, kterd je pdkovym ramenem spojena se
- spoustécim tdhlem, jeZ je napojeno na rozvadec |



tlakového média pohonného dustroji. Spoustéci | pfes zesilovaé 8 pfipojen na vstup elektromagnetu |
tahlo je opatfeno drdZkou, proti ni¥ je upraven | | 5. Soustavy 61, 62 dotekovych bodii 63, vyhodno- |
- kotvovy ndstavec elektromagnetu, na ;phoz«vstpp . ~ “covact obvod 7, zesilova 8 a elektromagpet § jsou. 1
je pfes vyhodno(:ovac1 obvod a gesilovad phpb]eno . napojeny na nezndzornéné napéjeci obvody "' |
¢idlo zmény vihkosti. Cidlo zmény vihkastisestavda ~ Cinnost zapojeni & !
- ze dvou soustav dotekovych bodd, jeZ jsou paralel- - V pfipadé€, Ze obsluha vysekavaciho stroje chce !
né pfipojeny na vstup vyhodnocovacihoobvodu. = | pootogit rameno nad niZ, uchopi dlani ovlddaci :
' Vyssi ticinek vyndlezu spociva v tom, Ze umisté- } rukojet 21. Soustavy 61, 62 dotekovych bodu 63
' nim ¢&idla zmény vlhkosti pfimo na povrchu ovldda- jsou rozmistény tak, Ze pfi tomto uchopeni se dlaii
ci rukojeti se odblokuje ¢innost stroje pouze pfi ‘< obsluhy bezpeéné dotkne alespoii jednoho.doteko-
: védomém uchopeni ovlddaci rukojeti dlani obsluhy ; vého bodu 63 z kaZdé soustavy 61, 62. Vlhkost
a to zplsobem, ktery je vyhodny pro pohyb * lidské dlané pak zplisobi propojeni obou soustav '
pékového ramene. Umistént: éidla zmény vlhkosti : 61, 62 dotekovych bodii 63, coZ se projevi vyslanim
na povrchu ovlddaci rukéj‘eti je rovnéz vyhodné | .elektrického impulsu do vyhodnocovaciho obvodu
tim, Ze bezpetnostni blokovéani: nezpomaluje ob- ’Vyhodnoceny impuls pak vstupuje do zesilovace
sluhu stroje. Vlastni' konstrukce blokovani je ' 8 a odtud do elektromagnetu 5, ktery sepne a jeho
jednoduse provedena elektromagnetem, jehoZ ko- ' kotvovy nistavec 51 se vysune mimo drazku 32
: tvovy néstavec v zablokovaném stavu zasahuje do . spoustéciho tdhla 3. Toto celé odblokovani spous- -
i drazky spoustéciho tahla. Uspotddéni &idla zmény téciho tdhla 3 prob&hne ve velmi kritkém case,
“vlhkosti do dvou soustav dotekovych bodii zvy§uje . v okamZiku uchopeni ovlddaci rukojeti 21 dlani
. jistotu potfebného doteku. . .obsluhy. Obsluha tak bez jakéhokoliv zdrZeni
| Pfiklad provedeni zapojeni podle vyndlezu je ~vykyvne pdkové rameno 2 v pfislu§ném sméru
: schématicky zobrazen na vykrese. ; | (podle toho kterym smé&rem se m4 pootocit rameno
.V ramu 1 nezndzornéného vysekavactho stroje | vysekdvaciho stroje). Po vykondni seku obsluha
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| je vikyvné uloZeno pakové rameno 2, je¥ je jednim
' koncem napojeno na spoustéci tdhlo 3. Na druhém

l vrati pdkové rameno 2 do zdkladni polohy (tim se
- také pooto¢i do zdkladni polohy rameno vysekava-

- konci pdkového ramene 2 je upevnéna ovlddaci ' ciho stroje) a ovladaci rukojet 21 uvolni. Tim se
rukojef 21. Spoustéci tdhlo 3 je napojeno na }preru51 elektricky obvod soustav 61, 62 doteko-
rozvadéd 4 tlakového média neznazornéného po- ' vych bodil 63, elektromagnet § rozepne a nezné-,
honného tstroji vodorovného pootécivého pohybu ' zorn€né pruZina vysune kotvovy ndstavec 51 do
ramene vysekavaciho stroje. Na spoustécim tahle drazky 32 spoustéciho tdhla 3, které se tak opet
3 je upevnéno téleso 31, v némZ je vytvofena ‘zablokuje ;
draZka 32. Proti draZce 32 je upraven Kotvovy . Pii neZddoucim ndrazu do pdkového ramene
' ndstavec 51 elektromagnetu 5 ktery je upevnen‘ 2 jakymkoliv pfedmétem nebo i do ovladaci
'k rdmu 1. rukojeti 21 pfedmétem, jenZ nepropoji zménou’

Na povrchu ovlddaci rukojeti 21 je upraveno vlhkosti obé soustavy 61, 62 dotekovych bodi 63,

&idlo 6 zmény vlhkosti, které sestavd ze dvou' pohyb spoustéciho tihla 3 a tim i poot4divy pohyb

:soustav 61, 62 dotekovych bodd 63, jeZz jsou' ramene vysekdvactho stroje ziistane zablokovén.
z elektrovodivého materidlu. Obé soustavy 61, 62 . Vyndlezu Ize vyuZit k bezpe¢nostnimu blokovani
dotekovych bodi 63 jsou paralelné pfipojeny na i ¢innosti pohybovych ustroji riznych strojti a zarl-

. vstup vyhodnocovaciho obvodu 7, jehoZ vystup je: . zeni, zejména listt a vysekdvacich stroji. !
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PREDMET VYNALEZU |

1. Zapojeni k bezpecnostmmu blokovani éin-1 . spoustec1 tahlo (3) je opatieno drazkou (32), protl
nosti stroje, napf. pohybu ramene vysekévac1ho | niZ je upraven kotvovy nastavec (51) elektromag- |
stroje, sestavajici z ¢idla zmény vihkosti, které je:  netu (5), na jehoZ vstup je pfes vyhodnocovaci |
pfes vyhodnocovaci obvod a zesilovaé napojenona . obvod (7) a zesilova& (8) pfipojeno ¢idlo (6) zmény
vykonovy &len, vyznacujici se tim, Ze &dlo (6) . | vlhkosti.

- zmény vlhkosti je upraveno na povrchu ovlddaci, | 3. Zapojeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, ze

- rukojeti (21), kterd je pakovym ramenem (2) \ ¢idlo (6) zmény vlhkosti sestava ze dvou soustav
spojena se spoustécim tdhlem (3), jeZ je napojeno: | (61, 62) dotekovych bodil (63), jeZ jsou paralelné
na rozvidé¢ (4) tlakového média pohonného pfipojeny na vstup vyhodnocovaciho obvodu
ustroji. N.

2. Zapojeni podle bodu 1, Vyznacupm se tlm, Ze

1 vykres

n
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