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Vynélez se tyké spinaciho mechanismu propojujicfho galvanicky dvojice pevnych kontaktd
kluznym pohybem pohyblivého kontaktu ovlddaného jezdcem z izolainiho materidlu.

K programovénl elektronickych zaffzen{ s integrovanymi obvody jsou autné vicepolové
spinade, které jsou vndj3imi rozm&ry piizplsobeny pouzdrim integrovahych obvodd a které ma-
j1i kontaktni vyvody upraveny pro zasunuti do desky plo3ného spoje. I kdyZ tyto spinale spi-
naji{ jen mald nap&t{ a malé proudy, vyZaduje se od nich vysokd provozni spolehlivost a je-
Jjich malé rozméry kladou vysoké poZadavky na presnost vyroby.

Jsou znémy rizné kontaktni systémy pro tento druh spina¥d. Pouiivajl bud kluzného poQ
hyblivého kontaktu tlaeného pruZinou na konce pevnych kontaktl, nebo vdlelku nebo kulilky,
také tladenych pruZinou na konce pevnych kontakti. Jednim z posledn¥ navrienych je systém
podle ¥s. autorského osvid&eni &. 209 370. U n¥j jsou konce pevnych kontaktd spindny plecho-
vym péskem s dv&ma %14bky, ptilem? jeden vyvozuje aretadni u¥inek a druhym se tento pédsek
opiré o dno sk¥in¥ pFi rozepnutém stavu spinade. Tento systém je velmi vyhodny z hlediska
spolehlivosti a z hlediska vyrobnf snadnosti. Jeho urditou nevyhodou je, Ze pohyblivy kon-
takt p¥i prejifdéni z jedné krajni polohy do druhé musi opustit jeden pevny kontekt a sou-
&asnd najet prisludnym %l4bkem ne st¥edni zvy¥enou &dst dna ski'iné& nebo obrécen&. PFi ne-
pPesnosti vyroby se s velkou pravd&podobnostf stane, Ze pfejiZd¥ni neni plynulé, Sim% vznik-
ne pffdavny aeretaini ddinek, ktery naruduje hlavni aretadni ilinek vyvozeny druhym Zldbkem
na pohyblivém kontaktu.

Déle je zndmo FeSenf podle francouzského patentového spisu &. 2 335 932, kde je propo-
jeni pevnfch kontaktl zprostfedkovéno pohyblivym kontaktem z plechového pésku obepinajiciho
vodic{ kulisu. Stifedni vypukld %dst tohoto pohyblivého kontaktu se ve spinaci poloze opird
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o konce obou pevnych kontaktd a kontektni tlak je vyvijen pruZnosti plechového pdsku. Nevy-
hodou tohoto provedeni je jednak nemo?nost nevedeni pohyblivého kontaktu a% do presné spi-
nac{ polohy a spoléhéni se na vili mezi timto pohyblivym kontaktem a vodic{ kulisou, s tim,
%e pohyblivy kontakt vlastni prufnost{ dosko¥i do spinané polohy, & ddle v neschopnosti
systému odstrenit zrnke prachu a stopy ne&istet na dotykovych bodech kontakid vgédjemnym
kluznym pohybem kontaktnich plodek.

Tyto nedostatky jsou odstranény spinacim mechanismem pro spinafe elektrickych proudd
a nap&ti, u kterjch jsou dvojice pevnych kontaktd zakotveny ve dn& skiinky tak, Ze dotyko-
vé body na koncfch tdchto kontaktd jsou rozdiln® vzdéleny od stFedu skrinky a spindny pds-
kovym pohyblivym kontaktem s vytverovenym prinym Zlébkem, pritemZ stfedni &dst dna skrin-
ky mezi pevnymi kontakty je zvySena, vyznafenym tim, %2 na obou koncich stiedni ¥ésti dna
jsou vytvarovdny vystupky a priény %2ldbek na pohyblivém kontaktu je proveden mimo jeho
st¥ed, prifem? tento pohyblivy kontaki je orientovén tak, Ze pri¥ny Zldbek je na stranéd
toho z pevnych kontaktl, jehoZ dotykovy bod je vzddlendjsdi od stiedu skrinky.

Vyhodou spinaciho mechenismu je, Ze misto aretatniho ¥ldbku na pohyblivém kontakiu
jsou vytvofeny dva aretaini vystupky na krajich zvydené stiednf ¥dsti skiin¥ spinale, pres
které prejizdi p¥i zm&n® polohy zbyvajici Zlébek na pohyblivém kontaktu. Tento Zlébek sém
prebird celou eretadni funkei.

Vyndlezu bude ddle popsén a jeho funkce vysvitlena na priklaedovém provedeni na pifipo-
jeném vykresu, kde je znézorn¥n vnitfek skiing spinale véetnd pevnych kontaktl, pohyblivého
kontaktu, pruZiny s jezdce pro ovléddni kontaktnfho systému, kde na obr. 1 je sepnuty stav
spinade a na obr. 2 je stav rozepnuty.

Ski#fn 3 spinade méd ve svém dn& zabudovény pevné kontakty 1 a 2. StPedni ¥dst 32 dna
skiFin& 3 je zvysena a opatlena na okrajich p¥{injmi vystupky 31. Pohyblivy kontekt 4 mé -~
tvar plechového pésku s konci zahnutymi smérem od pevnych kontektd 1| a 2. Na své podélné
¥4sti mé vytvarovén priny Z21dbek 41 se dnem smérem k pevnym kontaktim. P¥{¥ny Zlébek 41
je umfstén vystfedn® k pri¢né roviné soumérnosti pohyblivého kontaktu 4. Pohyblivy kontakt
4 je ve sk¥in¥ 3 orientovdn tak, aby pri¥ny ¥ldbek 41 byl na strend pevného kontaktu 2,
jeho? dotykovy bod Je vzddlenZjsi od stfedu skfind J. Pohyblivy kontakt 4 je tlalen na pev-
aé kontakty 1 a 2 péskovou pruZinou 3, jejif stfedni vypoukld &4st leif ve vybréni na spod-
ni 84sti jezdce 6. V poloze "zapnuto" se pohyblivy kontekt 4 opird o dotykové konce obou
kontaktd ! a 2 a priiny Zldbek 41 je mimo zvySenou stiedni ¥dst 32 dna skfin& 3. Pri ple-
sunuti pohyblivého kontaktu 4 do polohy "vypmuto" preskodi pri¥ny 2lébek 41 pri¥ny vystupek
31, &fm¥ vznikne areta¥ni udéinek. V krajni poloze zdstdvé pri¥ny Zlébek 41 opien o zvySenou
st¥ednf ¥dst 32 dna skrind 3. ‘

PRAEDMET VYNALEZU

Spinac{ mechenismus pro spinade elektrickjch proudd a nep&tf, u nich% jsou dvojice
pevnych kontaktd zakotveny ve dnd skfinky tak, %e dotykové body na koncich téchto kontaktd
jsou rozdiln& vzddleny od stfedu sk¥fnky a spindny péskovym pohyblivym kontaktem a vyivaro-
vanym pridnym %1ldbkem, prifem¥ stfedni Zdst dna skifnky mezi pevnymi kontakty je zvf¥ena,
vyznadeny tim, %e na obou koncfch st¥ednf Zdsti dna (32) jsou vytvarovény vystupky (31) a
piiény %1dbek (41) na pohyblivém kontasktu (4) je proveden mimo jeho stied, pfifem% tento
pohyblivy kontakt (4) je orientovén tek, Ze priny 314bek (41) Je ne stran& toho z pevnych
kontaktd (1, respektive 2), jeho# dotykovy bod je vzdélendjs! od stredu skfinky (3).

1 vykres
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