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(57) Anotécia:
Vynélez opisuje zorad'ovaciu mechaniku na dierované
listy, ktoré sa sklada z podloZky (2), z drzadiel (3, 4) na
preklapanie listov, ktoré sa skladajii z nehybnych pre- N b
tahovacov a z pohyblivych pretahovalov, ktoré st po- -3 Lt -
hyblivé spolu s napruZenym ramenom (5). Mechanika n B o e
sa d'alej skladd z ovladacej pasky (10), ktord zaberd e e
pomocou riadiaceho zariadenia s nosnou plochou, ktora 3h ] o i P 9
stoji zvisle na podloZke (2), a ktord d'alej zaberd ovla- 9 V AN ) -"‘_‘)
dacim vyénelkom (22) s oto&nym ramenom (5). Na ria- g |I\\ - ____;__/
denie pohybu ovladacej paky (10) sii na nosnej ploche - N s Tt
zriadené s odstupom medzi sebou aspoil dva riadiace » : NoyPane TR
vystupky (19, 20), ktoré zaberaju s aspoil jednym ria- S 1 e

diacim vystupkom (21) na ovlidacej hlave (11). Dalej
je pripraveny na nosnej ploche (9) alebo na ovladacej
hlave (11) d'alsi riadiaci vystupok (23), ktory urduje
polohu ovlddacej paky (10) v otvorenej polohe. Dali
riadiaci vystupok méZe byt' integrovany do predného
konca ovlidacej hlavy (11) alebo do ovlidacieho vy-
&nelka (22).
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Zoradovacia mechanika pre dierované listy

Oblast techniky

Vyndlez sa tyka zoradovacej mechaniky pre dierované
listy, ktord sa pouZiva k =zakladaniu dopisov, aktov,
pisomnosti, prospektov, postovych &ekov, bankovych G&tov
a podobne.

Detailnej8ie sa wvyndlez vztahuje na  zoradovacie
mechaniky s drZadlami pre dierované listy, ktoré sa skladaji
z nepohyblivych pretahovadov, pevne zakotvenych na podloZke
a z pohyblivych pretahovafov, pripevnenych na oto&né rameno,
ktoré je pohyblivo uloZené na podloZke a je naddvihované
prufinou. Dalej sa mechaniky skladaji 2z ovl&dacej paky,
zostavajlcej sa z rukovdti a z ovladacej hlavy, ktoré zaberi
pomocou ovladacieho zariadenia so zvisle stojacou nosnou
plochou a tieZ zaberd ovlddacim prvkom s oto&nym ramenom.
Ovléddacia paéaka je pri otvéarani a zatvdrani drZadiel
pohyblivad medzi hornou otvorenou polohou, ked je rukovit pri
maximdlnom otvoreni drZadiel pod rovinou uréenou koncu
pretahovadov, medzi spodnou uzavretou polohou, ktora
zaistuje uzavreté drZadld a ked je rukovat aspoii na vysku
prsta nad plochou podloZky a medzi istiacou polohou,
predchadzajlcu uzatvdraciu polohu, ked je rukovidt v rovine
susediacej s podloZkou. U tychto =zoradavacich mechanik
obsahuje riadiace =zariadenie aspoii dve navzdjom z&beru
schopné riadiace telesd, vytvorené na ovladacej hlave,
respektivne na nosnej ploche, =z ktorych jedno definuje prvi
kIudovi polohu zavretého, respektivne zaistujiceho stavu,
druhG kludovi polohu otvoreného stavu a do L tvarovani
vodiacu krivku pre druhé riadiace teleso ktoré spojuje
obidve kIudové polohy. Ovladaci prvok tieZ ma aspoil jednu
z8berovi hranu pre oto&né rameno, ktorid je posadena viac
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k rukovdti ovladacej paky, ako u prevedenia, ked obidve
riadiace telesi tvoria zdber v prvej kludovej polohe.

Doteraj8i stav techniky

U zndmej mechaniky, popisanej v spisoch EP-A-374 124,
s pouZité k riadeniu pohybu ovladacej pdky dve riadiace
telesd, relativne nidroéné pre vyrobu a montdZ, vytvorené
medzi ovladacou hlavou a nosnou plochou. Z nich prvé teleso
zahriiuje prvy  kolickek, ktory  zaber4, a do podoby
L vytvarovanym vyrezom, =zatial &o druhé teleso zahriiuje
druhy koli&ek alebo pohyblivi ¢&ast s poslvatelnym riadenim,
ktoré zaberd s trojuholnikovitym druhym vyrezom. U tychto
dvoch telies s pri montdZi ovladacej pdky, na nosni plochu
potrebné dva, u pohyblivej <&asti dokonca tri nitovacie
procesy. Ukolom vyndlezu je vytvorit Tahko ovladatelnd
a zostaviteInd mechaniku.

RieSenie podla vyndlezu popisuje zoradovaciu mechaniku
pre dierované listy, kde k riadeniu pohybu ovlédacej péaky si
na nosnej ploche pripravené aspoil dva nehybné riadiace
vystupky s odstupom wmedzi sebou, ktoré si schopné zdberu
s aspoifi jednym pohyblivym riadiacim vystupkom na ovléadacej
hlave; tieZ je navrhnuté vytvorenie dalich riadiacich
vystupkov na nosnej ploche alebo na ovladacej hlave, ktoré
uruji polohu ovladacej péky v otvorenom stave.

Tieto zdokonalenia umoZnia jednoduché prispdsobenie
pohybov ovladacej hlavy, respektivne jej polohy
v momentalnych pozicidch rdznym poZiadavkam, na zmenu
polohy, respektivne na zmenu vzdjomného vztahu riadiacich
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vystupkov ovladacej hlavy alebo nosnej plochy. Takto mdZe
byt napriklad realizovan&, podla vySky drZadiel, rézna
poloha ovl&adacej pdky v otvorenom stave len odpovedajticou
zmenou polohy, respektivne vz&jomnym vztahom riadiacich
vystupkov zriadenych na ovladacej hlave pri nezmenenom
vytvoreni nosnej plochy. Ak sa pouZije riadiace zariadenie
s koli&kom upevnenym na ovladacej hlave, ktory zaberd s do
L tvarovanym z&rezom Vv nosnej ploche, zjednodu3i sa tak
montdZ ovladacej pdky na nosni plochu len na nutné
prinitovanie kolicku.

Podla dalSieho bodu patentovych narokov sa daja do
obidvoch riadiacich telies integrovat dalsie riadiace
vystupky, pri Com pre otvoreny stav ovlddacej paky sd na
obidvoch riadiacich telesédch pripravené nédrazové plochy pre
druhé riadiace teleso.

Podla dalSieho bodu patentovych n&rokov je moZné
integrovat dalsi riadiaci vystupok do ovladacieho telesa
a tak vytvorit druhd z&berovi hranu ovladacieho telesa,
ktord je posadend dalej smerom od rukovdti ovl&dacej hlavy
oproti tym prevedeniam, u ktorych s v prvej kludovej polohe
obidve riadiace telesa vo vzajomnom zdbere.

Podla dalSieho bodu patentovych n&rokov je moZné
priradit obidve z&berové hrany, ktoré s vytvorené na
ovladacom prvku, uzavretej polohe ovlddacej paky, v ktorej
s pohyblivé riadiace vystupky ovl&dacej hlavy mimo z&ber
s nepohyblivymi riadiacimi v§stupkami nosnej plochy.

Podla dalSieho bodu patentovych narokov sa dd vytvorit
riadiaci v¥stupok na konci ovladacej hlavy, ktory je na
opafnej strane ovladacej péky ako rukovdt a ktor{y je schopny
zdberu s riadiacimi vystupkami nosnej plochy.

Podla dalSieho bodu patentovych narokov 3je moZné
vytvorit nehybny riadiaci vystupok na nosnej ploche ako
narazovi plochu pre riadiace vy¥stupky ovladacej hlavy. T&4to
plocha by ur&ovala polohu ovladacej paky v otvorenom stave.
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Podla dalf%ieho bodu patentovych nérokov je moZné
uréovat zatvdraci pohyb ovladacej padky pomocou riadiacich
vystupkov ovléadacej hlavy a s nimi z&beru schopnymi
nehybnymi riadiacimi vystupkami nosnej plochy.

Podla dal$ieho bodu patentovych nérokov je moZné aspoii
tast otviracieho pohybu ovladacej pdky riadit nehybnym
riadiacim vystupkom, zatial ¢&o ostatné nehybné riadiace
vystupky nosnej plochy riadi zaistovaci a uzatvaraci pohyb.

PodYa dal%ieho bodu patentovych nédrokov je moZné
vytvorit v ovladacej hlave dva pohyblivé riadiace vystupky
s odstupom medzi sebou, ktoré s schopné zéberu s nehybnymi
riadiacimi vystupkami nosnej plochy, ktord riadi uzatvéaraci
a zaistovaci pohyb ovladacej péky. Obidva pohyblivé riadiace
vystupky tieZ riadia =zatvdraci pohyb ovladacej péky,
respektivne zaistovaci pohyb.

Podla dalZieho bodu patentovych narokov je moZné
vytvorit nehybné riadiace vystupky nosnej plochy na od nej
do strany vybiehajlcich vybeZkoch. Tieto vybeZky mdZu byt
s nosnou plochou jeden kus alebo mdZu byt nasaditelné na
nosnd plochu, pripadne mdéZu byt vymenitelné.

PodYa dalZieho bodu patentovych nérokov mdZe nosné
plocha obsahovat okrajové vybranie, do ktorého navzajom
protil¥ahlych koncov sG integrované dva nehybné riadiace
vystupky. Tato vystavba umoZiuje jednoduché vybavenie nosnej
plochy.

Podla dalSieho bodu patentovych nérokov mdZe nosné
plocha obsahovat ¢&ast okraja, do ktorého si integrované
v8etky nehybné riadiace vystupky. T&ato vystavba umoZiiuje
dalSie zjednodusenie vybavenia nosnej plochy.

Vynélez popisuje zoradovaciu mechaniku s drZadlami pre
dierované listy, ktora sa sklada z nepohyblivych
pretahovalov, pevne zakotvenych na podloZke a z pohyblivych
pretahovadov, pripevnenych na otoné rameno, ktoré je

pohyblivo uloZené na podloZke a je nadvihované pruZinou,
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Dalej sa mechanika skladd z ovladacej péaky, skladajicej sa
z rukovdti a z ovladacej hlavy, ktord =zabera pomocou
ovladacieho zariadenia so zvisle stojacou nosnou plochou
a tiez zaber& ovladacim prvkom s otoénym ramenom. Ovladacia
paka je pri otvarani a =zatvarani drzadiel pohybliva medzi
hornou otvorenou polohou, ked je rukovdt pri maximidlnom
otvoreni drZadiel pod rovinou ur&enou koncami pretahovadov,
medzi spodnou wuzavretou polohou, ktord zaistuje uzavreté
drZadld a ked je rukovat aspoil na vysku prsta nad plochou
podloZky a  medzi istiacou polohou, predchadzajicu
uzatvaraciu polohu, ked je rukovdt v rovine susediacej
s podloZkou. U tychto zoradovacich mechanik obsahuje
riadiace zariadenie aspori dve navz&jom z&beru schopné
riadiace telesd, vytvorené na ovladacej hlave, respektive na
nosnej ploche, =z ktorych jedno definuje kIudovi polohu
zavretého, respektive zaistujiceho stavu, druhd klIudovid
polohu otvoreného stavu a do L tvarovani vodiacu krivku pre
druhé riadiace teleso, ktoré spojuje obidve kludové polohy.
Ovladaci prvok tieZ mé& aspoil jednu zdberovi hranu pre oto&né
rameno, ktord je posadend k rukovidti ovladdacej péaky, ako
u prevedenia, ked obidve riadiace telesi tvoria z&ber
v prvej kludovej polohe. Riadiaca mechanika podla vynédlezu,
u ktorej je jedno z obidvoch riadiacich telies pripevnené na
tast bolnej steny vybrania v ovl&dacej hlave, ktora je
pripravend pre zostavenie s nosnou plochou, vybavenou druhym
z ovladacich telies.

U mechaniky, kde nosn&d plocha, vybavend jednym zo
riadiacich telies, zaberd s okrajom vybrania v ovlé&dacej
hlave, obrateného smerom dolu, sa mbZe podla dal8ieho bodu
patentovych narokov predpokladat, Ze druhé riadiace teleso
je pripevnené na <&asti bo&nej steny vybrania v ovladacej
hlave. Tato &ast bofnej steny je vykyvne alebo odoberatelne
pripevnend na ovladaciu hlavu.

Podla dalSieho bodu patentovych n&arokov sa mdze
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predpokladat, Ze druhé riadiace teleso nesiice, vd&Sinou
elasticky vykyvni &ast bolnej steny vybrania je -5- 9815
zaklapnutelnd do naproti leZiacej bo€nej steny vybrania.

Prehlad obrizkov na vykrese:

Praktické prevedenie podla vyndlezu je zndzornené vo
vykresovej Casti.
Obr.1 zobrazuje nirys prevedenia zaradovacieho mechanizmu
podla vynélezu.
Obr.2 je bokorys obr.1 vo zva¢Senej mierke s rezom hlavou
ovlddacej pdky vo spodnom uzavretom stave a s rezom Casti
nosnej plochy.
Obr. 3 3a, b, ¢, a2 7 a, b, c, zobrazuje dalSie prevedenie
nosnej plochy podla vyndlezu, v okamZiku z&beru s ovladacou
pdkou, ktord je v hornom otvorenom stave (obr. 3a, 4a, 5a,
6a, 7a), v zaistenom stave (obr.3b, 4b, 5b, 6b, 7b)
a v spodnom uzavretom stave (obr. 3c, 4c, 5c, 6¢c, 7c). Obr.
8 zobrazuje narys dalsieho prevedenia zarad'ovacieho
mechanizmu podla vyndlezu.
Obr.9 je bokorys obr.8 vo zvalSenej mierke s rezom hlavou
ovladacej paky vo spodnom uzavretom stave a rezom Casti
nosnej plochy.
Obr. 10 10 a, b, ¢ a% 12 a, b, ¢ zobrazuje dalSie prevedenie
nosnej plochy, ktord je prdve v zabere s ovladacou pékou,
ktord je v hornom otvorenom stave (obr. 10a, 10b, 10c),
zaistenom stave (obr. 1la, 1b, 1l1lc¢) a vo spodnom uzavretom
stave ( obr. 12a, 12b, 1l2c¢), v uzavretom stave ( obr. 12a,
12b, 12c).
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Prikl rev ni nilez

Obr. 1 znazornuje prvé prevedenie mechaniky podla
vyndlezu, ktord je pripevnend na doske poriadafa dopisov 1
alebo na inom podobnom zariadeni. Z podiZnej , pravouhlej
podlozky 2 , ktoréd je pripevnend priamo na doske poriadad&a
dopisov 1 alebo inom podobnom zariadeni, vystupuje na kaZdej
z obidvoch protilahlych strdn jedno dvojdielne, do podoby
U tvarované drZadlo 3, 4 pre preklédpanie dierovanych listov.
KaZdé drZadlo sa skladd z nehybného pretahovala 3a, 4a pevne
prikotveného na podlozke 2, s rovnou &astou, vychédzajlcou
priamo z podloZky 2 a s ohnutou &astou u konca 4a~. Dalej sa
skladd 2z jedného pohyblivého pretahova®a 3b,4b, spojeného
v jeden kus s otofnym ramenom 5 s rovnou Castou, kolmo
pripojenou na oto¢né rameno 5 a s ohnutou <&astou na konci
4b" .

Otocné rameno 5, ktoré je spojené s obidvoma
pohyblivymi  pretahovaémi 3b,4b do jedného kusu, sa
rozprestiera rovnobeZne k dlh$ej strane podlofky 2, v rovine
kolmej k rovnym Castiam pohyblivych pretahovadov 3b,4b a je
pohyblivo wuloZené do 1lozisk 6,7 ktoré tesne susedia
s pretahovami 3b,4b. Osa 1loZisk je rovnobeZnd s podlZnym
smerom podlozky 2. Casti 5c¢ otoéného ramena 5, ktoré
prechddzaja loZiskami 6,7 a nadvdzuji na pohyblivé
pretahovale 3b.4b, siG spojené ohybmi Sb s prostrednym dielom
5a, ktory je poloZeny paralelne k pozdlZnemu smeru podloZky
2. Na spodnej strane prostredného dielu 5a pdsobi koniec
listovej pruZiny 8, ktord je pripevnend opadnym koncom na
podlozke 2 a roztvira tak otolné rameno 5 do otvoreného
stavu drZadiel pre prekldpanie listov. Na obr&zku 2 pruZina
otac¢a ramenom proti smeru hodinovych ruéidiek.

Na podloZke 2 je dalej pripevnenad hore stojacia nosné
plocha 9, ktord kon¢i aZ vo vnitrajsku protiYahlej ovladacej
padky 10, s ktorou je v zdbere a ktord sa tiahne rovnobeZne
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k dlhSej strane podloZky 2 a obsahuje na svojom prednom
konci ovladaciu hlavu 11, ktora je v zdbere s nosnou plochou
9 a otofnym ramenom 5 a na svojom zadnom konci rukovat 12.
Ovladacia pédka 10 mid svoju ovladdaciu hlavu 11l opatreni
vybranim 13, otvorenym smerom k podloZke 2, v ktorom je
zasadend nosné plocha 9.

Medzi ovladdacou hlavou 11 a nosnou plochou 9 je
ovladacie zariadenie, ktoré sa skladd =z prvého ovladacieho
telesa F1l, integrovaného v nosnej ploche 9 a z druhého
ovladacieho telesa F2, spojeného s ovladacou hlavou, ktoréa
zabera s ovladacim telesom Fl. Prvé ovladacie teleso F1
ohraniCuje v spodnej c¢asti nosnej plochy 9, blizko podloZky
2, do L tvarovany zdrez 14, v ktorom zaberd cylindricky
kolidek 15, ktoré prechddza wvnitorné vybranie ovladacej
hlavy 11 a je tam natrvalo spojeny s ovladacim telesom F2.
Z&rez 14 prvého ovladacieho telesa F1 urduje svojim prednym,
k podlozke bliZSie 1leZiacim, spodnym koncom prvi spodni
kIudovi polohu 16 a na svojom zadnom, od podloZky dalej
poloZenom, vrchnom konci druhd kIudovi polohu 17 koli&ku
15. Vrchny okraj =zérezu 14 tvori do L tvarovani vodiacu
krivku 18, spojujicu obidve kludové polohy 16 a 17, v ktorej
lezi prechod 2z kratSieho ramena vodiacej krivky 18 pri
kIudovej polohe 16 k dalZiemu ramenu vodiacej krivky 18,
vych&dzajiceho z druhej kludovej polohy 17.

Na vrchnej <&asti nosnej plochy, viac vzdialenej od
podloZky 2, je vytvoreny predny, nehybny riadiaci vystupok
19, riadiaci pohyb ovladacej paky pri otvarani a naproti
neho, v smeru k rukovati 12 ovladacej paky 10, je vytvoreny
zadny, nehybny riadiaci vystupok 20, ktory ur&uje pohyb
ovladdacej paky pri zatvirani. Obidva tieto riadiace vystupky
19,20 nosnej plochy 9, sG striedavo v zdbere s pohyblivym
riadiacim vystupkom 21, pripominajGcim prst, vytvorenym vo
vybrani 13 ovladacej hlavy 11. Vygstupok 21 ur&uje pohyb
ovladacej paky 10 =zéroven pri zatvarani a otvarani a pri
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zmene polohy ovl&dacej pdky 10 sa pohybuje v priestore medzi
obidvoma riadiacimi vystupkami 19,21.

Na strane ovladdacej hlavy 11, obréatenej k oto&nému
ramenu 5, je pripraveny do strany vystupujici bo&ny vy&nelok
22 pre =zaber s oto¢nym ramenom 5. Vy&nelok 22 obsahuje
prednG z&berovi hranu 23, posadeni dopredu vzhladom ku
koli&ku 15 a k rukovdti 12 ovladacej pdky 10. Hrana tvori
s prednou J&astou 22, ktord na 1fiu priamo nadvdzuje, dalsi
riadiaci vystupok ovladacej hlavy 11, ktory ur&uje vrchnd
polohu ovlddacej péky 10. V§&nelok 22 dalej obsahuje zadni
zdberovi hranu 24, posadeni dozadu vzhladom ku koli&ku 15
a k rukovdti 12 ovladacej pdky 10. Hrana tvori zo zadnej

gasti vyénelku 22, ktord na fiu priamo nadvédzuje, dalsi

ovladaci vystupok, urcéujlici polohu riadiacej paky v istiacej
polohe a pri wuzavreti. Hrana tieZ mdZe byt postavend na
samostatnom bo&nom vy&nelku ovladajicej hlavy 11. Bolny
vy¢nelok 22 zaberéd jednou alebo obidvoma z&berovymi hranami
23,24, respektive v flom obsiahnutymi vystupkami, na vrchnej
strane prostredného dielu 5a oto&ného ramena 5.

U prevedenia mechaniky podla obr. 3a aZ 3c sG obidva
pevné riadiace vystupky 19,20 integrované do nosnej plochy
9 a navzdjom protilahlé konce tvoria von, respektive $ikmo
dopredu otvorené vybranie 9a okraje nosnej plochy 9.

U prevedenia mechaniky podla obr. 4a a%Z 4c s obidva
pevné riadiace vystupky 19,20 tieZ integrované do zédkladni
nosnej plochy 9 a konce tvoria $ikmo hore otvorené vybranie
9b. Tieto nehybné riadiace vystupky 19 a 20 s v zabere
s pohyblivym riadiacim vystupkom 21 ovladacej hlavy 11,
ktory je postaveny ako cylindricky ¢&ap, prechadzajici
vnitornym vybranim hlavy 13.

Na obr. 5 aZ 5c je predstavené prevedenie mechaniky
pod¥a vyndlezu, u ktorej je nosnd plocha 9, tiahnuca sa
v pozdiZnom smere podlozky 2, postavena paralelne

k pozdlZnemu smeru a na jej prednej strane sd obidva
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riadiace vystupky 19,20 postavené ako postranné cylindrické
vybeZky. T&ato nosnd plocha 9 sa tiahne az do wvnatorného
vybrania 13 ovlddacej hlavy 11, ktord obsahuje vdaka do
strany posunutému, do podoby prsta tvarovanému, pohyblivému
riadiacemu vystupku 21 vo vnGtornom vybrani hlavy 13 a wvdaka
zadnej stene 13a nenaznafeni prednd stenu, o ktord sa
opieraji svojimi <¢elnymi plochami 19a,20a nehybné riadiace
vystupky 19,20 nosnej plochy 9, zatial &o riadiaci v¥stupok
21 ovladacej hlavy 11, tvarovany do podoby prsta, sa opiera
o predni stranu nosnej plochy 9 svojou ¢elnou plochou.

U prevedenia mechaniky podla obr. 6a az 6c st
pripevnené vo vnQtri vybrania 13 ovladacej hlavy 11 dva
pohyblivé riadiace vystupky 25,26 s odstupom medzi sebou.
Vrchny pohyblivy riadiaci vystupok 25 riadi pohyb ovléadacej
péky 10 do zaistovacej polohy a je v zabere iba so zadnym
nehybnym riadiacim vystupkom 20 nosnej plochy 9 (obr. 6b),
zatial ¢&o spodny pohyblivy riadiaci vystupok 26 riadi
otvaraci a zatvaraci pohyb ovladacej pdky 10 a pri zatvarani
je v zébere so zadnym nehybnym riadiacim vystupkom 20 a pri
otvdrani s prednym nehybnym riadiacim v¥ystupkom 19 nosnej
plochy.

Postranny vy¢nelok ovlddacej péky 10 je pod vplyvom
prostrednej Casti 5a oto&ného ramena 5, napruZeného listovou
pruzinou, respektive pod vplyvom sily pdsobiacej na z&berovi
plochu 23 alebo 24 a pri uvadzani do &innosti je pod vplyvom
vonkajSej sily, vznikajicej tladenim drZadla 12 proti

poriadac¢u dopisov, respektive proti jeho doske 1 alebo pod

vplyvom nadzdvihujacej sile poriadafa dopisov, respektive
jeho dosky 1. Pod vplyvom obidvoch tychto sil sa ovladacia
pdka 10 pohybuje medzi vrchnym otvorenym stavom, ked si
maximdlne otvorené drzadla, spodnym uzavretym stavom, ked si
drZadla v uzavretom a zaistenom stave a tomu predchadzajicom
zaistovacom stave. Poloha ovladacej p&ky 10 v  jej

momentéalnej pozicii je wurfend polohou a vzdjomnym vztahom
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obidvoch riadiacich telies Fl a F2, nehybnymi riadiacimi
vystupkami 19 a 20, pohyblivymi riadiacimi v¥stupkami
21,25.26 a obidvoma z&berovymi hranami 23,24 na vonkajSom
vy&nelku 22.

V uzavretom stave ovladacie péky 10 sG drzadla pre
obritenie listov 3,4 wuzavretd a u prikladu prevedenia na
obr.3a a% 5c prilieha prostredny diel 5a oto&ného ramena 5,
ktory je tladeny listovou pruZinou 8 do otvoreného stavu,
iba na zadnG zdberovi plochu 24 vonkaj$ieho bo&ného vy&nelku
22 ovladacej hlavy 11, ktord sa opiera svojim do podoby
prsta tvarovanym riadiacim vystupkom 21 o predny nehybny
riadiaci vystupok 19 a svojim koli&kom 15 v prvej prednej
kXudovej polohe 16 o nosni plochu 9. U prikladov prevedenia
na obr. 1, 2 a 6a aZ 6c prilieha prostredny diel 5a oto&ného
ramena 5, tlafeny do otvoreného stavu 1listovou pruZinou 8,
na obidve =z&berové hrany 23,24 vonkajSieho vyCnelku 22
ovléddacej hlavy 11, ktord sa sama opiera iba svojim kolilkom
15 v prvej prednej kludovej polohe 16 o nosni plochu 9 (obr.
1 a 6c¢c). V tejto polohe ovladacej pdky 10 nie je Ziadny
z pohyblivych riadiacich vystupkov 21, respektive 25,26
ovladacej hlavy 11 v z&bere s nehybnymi riadiacimi
vystupkami 19,20 nosnej plochy 2.

V tomto spodnom uzavretom stave sa nachadza ovl&adacia
pdka 10 so svojim hore smerujficim vrchom v paralelnej poloche
k ploche podloZky 2, respektive k ploche poriadada dopisov,
prifom v tejto polohe je odstup rukovdti 12 od plochy
poriadafa dopisov 1 aspoil vyska prstu. Tato vydka je
dostadujica k tomu, aby sa ovladacia péka 10 dala podobrat
prstom.

Ak sa nadzdvihne v uzavretom stave rukovadt 12 ovl&dacej
paky 10, aby sa otvorili drZadléa 3,4, zaberie tak pohyblivy
riadiaci vystupok 21, respektive 26 prednej strany ovladacej
hlavy 11 s prednym nehybnym riadiacim vystupkom 19 nosnej
plochy 9 a zadna zé&berovd hrana 24 postranného vylnelku 22
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bude zdvihnutd prostrednym dielom 5a oto&ného ramena 5.
Behom pokra&ujiceho otvaracieho pohybu ovladacej paky 10 sa
pdka opiera svojim pohyblivym riadiacim vystupkom 21,
respektive 26 o predny nehybny riadiaci vystupok 19 nosnej
plochy 9. DalZim zdvihanim rukovdti 12 ovladacej paky 10 sa
vytiahne koli&ek 15 z prvej prednej kludovej polohy 16 do
Sikmého, hore vediceho dielu zdrezu 14 nosnej plochy 9. 0d
tejto chvile je otvaraci pohyb ovléddacej paky 10 podporovany
do tej doby listovou pruZinou 8, ktord tla€i hore ovl&adaciu
hlavu a oto®né rameno 5, ktoré tak otaca i pohyblivimi
drZadlami 3b,4b proti podloZke 2, skbr ako koli&ek 15
ovlddacej hlavy 11 dosiahne druhG kludovi polohu 17 na
vrchnom konci zdrezu 14 nosnej plochy 9. Tu kon&i pohyb
ovladacej hlavy 11 smerom hore a ovladdacia pdka 10 sa bude
posivat okolo koli&ku 15, nachddzajicom sa v druhej kludovej
polohe 17, silou 1listovej pruZiny 8, ktord pdsobi cez
prostredny diel 5a oto¢ného ramena 5 na zéberovi hranu
bo&ného vy&énelku 22 ovladacej hlavy 11, posadenou dopredu
vzhladom ku koli¢ku 15, aZ sa dostane zadnd strana
pohyblivého riadiaceho vystupku 21, respektive 26 ovléadacej
hlavy 10 do zéberu so zadnym nehybnym riadiacim vystupkom
20 nosnej plochy 2. V tejto hornej otvorenej polohe
ovlidacej péky 10, ked st drZadlad 3,4 maximilne otvorené, sa
pdka nachddza so svojou rukovdtou 12 pod tou rovinou, ktoréd
je definovand volnymi koncami nepohyblivych pretahovaov
3a,4a a pohyblivymi pretahovaémi 3b,4b pri maximalnom
otvoreni.

Ak je teraz stladend rukovdt 12 ovladacej péky 10 dole,
ktord je vo vrchnom otvorenom stave, oprie sa pohyblivy
riadiaci vystupok 21, respektive 26 ovladacej hlavy 11
svojou zadnou stranou o zadny nehybny riadiaci vystupok 20
nosnej plochy 9 a koli&ek 15 ovladacej hlavy 11 sa oprie
svojou prednou stranou o vrchny okraj zarezu 14 vodiacej
krivky 18 nosnej plochy 9. Behom dal$ieho stladovania



-13- 9815

drZadla 12 sa ovladacia hlava 11 pohybuje dolu proti sile
listovej pruZiny 8 a kolidek 15 sklizne svojou prednou
stranou pozdlZ vodiacej krivky 18 a% na jej najni%si bod
a pohyblivy riadiaci vystupok 21 ovlddacej hlavy 11 skizne
dolu po zadnom nehybnom riadiacom vystupku 20 nosnej plochy
9. Akondhle kolifek 15 prekro€¢i najniZ3i bod riadiacej
krivky 18 a mbZe sa v zdreze 14 volne pohybovat dopredu, je
ovladacia hlava 11 so svojim spodnym koncom a bo&nym
vystupkom 22 posunutd dopredu, na obr. 3b, 4b, 5b, 6b
v zmysle hodinovych ruci&iek, kde v tejto polohe slGZi ako
osa posuvu vznikajici zdber medzi zadnou stranou pohyblivého
riadiaceho v¥stupku 21 ovladacej hlavy 11, respektive
vrchného pohyblivého riadiaceho vystupku 25 ovladacej hlavy
1l a zadnym nepohyblivym riadiacim vystupom 20 nosnej plochy
9. U prikladov prevedenia na obr. 3b a 5b sa bod dotyku
nachddza na vrchnom konci zadného nepohyblivého riadiaceho
vystupku 20 nosnej plochy 2, zatial <&¢o u prikladov
prevedenia na obr. 4b sa nachddza na spodnom konci zadného
nepohyblivého riadiaceho vystupku 2é nosnej plochy 9. Tymto
oto&nym pohybom ovl&dacej hlavy 11 dosiahne koli&ek 15 prvi
kludovi polohu 16, ktord 1leZi na prednom konci vodiacej
krivky 18 a Jje poloZend viac hore oproti jej najniZSiemu
bodu. Ovladacia péka 10 v zaistovacej polohe dosiahne svojou
rukovdtou 12 rovinu susediacu s podloZkou 2

respektive
rovinu, ktorad je len tesne za doskou poriadafa dopisov 1.

V istiacej polohe ovladacej hlavy 10 prilieha listovou
pruzinou 8 napruZeny prostredny diel 5Sa oto&ného ramena 5
iba na zadnG z&berovii hranu 24 bo&ného vy&nelku 22 ovladacej
hlavy 11. Hrana je posadend dozadu vzhladom ku koli&ku 15,
nachidzajicom sa v prvej kludovej polohe 16. Ak sa v tomto
okamZziku pusti rukovdt 12 ovladacej paky 10, za®ne sa pédka
odstvat okolo koli&ku 15 v prvej kludovej polohe 16 od dosky
poriadata dopisov 1 silou vyvolanou listovou pruZinou 8
pdsobiacou na zadnG zdberovi hranu 24 aZ do tej doby, neZ
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prilahne tieZ prednd zaberovad hrana 23 na prostredny diel
5a oto&ného ramena 5 alebo aZ pohyblivy riadiaci vystupok
21 prilahne na predny nepohyblivy vystupok 19 nosnej plochy
9 a ovladacia pdka 10 sa tak vrati do uzavretého stavu.

U prikladov prevedenia na obr. 7a az 7c¢ je vy&nelok 22
ovladacej hlavy 11, pripraveny pre zdber s oto&nym ramenom
5, posadeny oproti koli¢ku 15 viac smerom k rukovdti 12
a tvori iba 2zadn@G zdberovi hranu 24. Poloha ovladacej péaky
10 v otvorenom stave je urfovand dalsim 2z riadiacich
vystupkov 27, ktory je vytvoreny na prednom konci ovladacej
hlavy 11. Tento pohyblivy riadiaci vystupok 27 je v zabere
s dalsim nepohyblivym riadiacim vystupkom 24 na dopredu
otvorenom okraji 9b nosnej plochy 9 a tvori tak narazovi
plochu pre ovladaciu péku 10, pohybujicu sa pri otvarani
drzadiel 3,4 hore. T& bude na konci otvdracieho pohybu
posunutd dopredu silou listovej pruziny 8, pdsobiacou cez
prostredny diel 5a oto&ného ramena 5 na zadnG zdberovi hranu
24 postranného vycnelku 22, okolo koli&ku 15, nachadzajicom
sa Vv druhej kludovej polohe, na obr. 7a proti zmyslu
hodinovych ruliliek, takZe pohyblivy riadiaci vystupok 27
ovladacej hlavy 11 sa posunie k nepohyblivému riadiacemu
vystupku 28 nosnej plochy 9. Pri uzatvarani drZadiel 3,4 sa
ovladacia padka 10 posunie silou od rukovdti 12 dolu okolo
bodu dotyku medzi svojim riadiacim vystupkom 27
a nepohyblivym riadiacim vystupkom 28. Tym sa podari koli&ku
15, ktory kl%e pozdl% vodiacej krivky 18 dole z vrchnej
druhej klIudovej polohy 17, dostat sa do najniZSieho bodu
vodiacej krivky 18 a pohyblivy riadiaci vystupok 21 na
zadnej strane ovladacej hlavy 11 zaberie s prednou stranou
zadného nepohyblivého riadiaceho vystupku 20 nosnej plochy
9, ktory uréuje pohyb do zaistovacej polohy. Pri dalSom
stlalovani ovladacej péky 10 sa bude péka svojim ovladdacim
bo&énym vy&nelkom posivat dopredu vdaka zédberu pohyblivého
riadiaceho vystupku 27 s nepohyblivym riadiacim vystupkom
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28, na obr. 7b v zmysle hodinovych rudiéiek, aZ kolid&ek 15
dosiahne prvii spodnd kludovi polohu 16. Ak sa teraz pusti
ovladacia pdka 10, bude to mat za ndsledok posunutie pédky do
uzavretej polohy okolo kolifku 15, nachadzajGcom sa v prvej
kIudovej polohe 16, vdaka pdsobeniu listovej pruZiny na
prostredny diel oto&ného ramena, na obr. 7b proti zmyslu
hodinovych ru&idiek. V wuzavretej polohe 1leZi pohyblivy
riadiaci vystupok 21 ovlddacej hlavy 11, tvarovany do podoby
prsta, na prednom nehybnom riadiacom vystupku 19 nosnej
plochy 9 (obr. 7c).

Obrézky 8 aZ 10 ukazuji dalSie prevedenie mechaniky
podla vyndlezu, u ktorych obidve do U tvarované drZadls 3.4
vychddzaji priamo hore 2z obidvoch protilahlych strén
Otoéné
rameno 5, spojené do jedného kusu s obidvoma pohyblivymi
pretahovaémi 3b,4b, je v z&bere na spodnej strane svojho
prostredného dielu 5a a listovou pruZinou 8§ a na vrchnej
strane s ovladacim bo&nym vyénelkom 22 ovlidacej hlavy 11
ovladacej paky 10. Medzi ovl&ddacou hlavou 11 a nosnou
plochou 29 vytvorené riadiace zariadenie obsahuje v nosnej
ploche integrované riadiace teleso F1l, ktoré v okrajoch
zdrezu 14, tvarovaného do L, ur&uje kludové polohy. Prva
kYudova poloha 16 je na prednom konci z&rezu a druhd kludova
poloha 17 je na hornom =zadnom konci zéarezu, kde je tieZ

podloZky 2, pripevnenej priamo na poriada& dopisov 1.

nadrazovad plocha 17a pre ovladaciu péku v otvorenom stave.
Druhé riadiace teleso F2, ktoré je schopné zaberat s prvym
riadiacim telesom Fl, je postavené ako riadiaci vystupok 29
s nidrazovou plochou 29a pre ovladaciu péku v otvorenom
stave, ktory je wumiesteny na elasticky vykyvnej d&asti 30
bofnej steny 31 vybrania 13 ovl&ddacej hlavy 11. Vykyvna &ast
steny 30 bo&nej steny 31 je pripevneni na ovladaciu hlavu
11 cez Celnd stenu riadiaceho vystupku 29, kde je nasadeny
istiaci v¥stupok 32, ktory =zaberd s istiacim vybranim
protilahlej bo&nej steny 34.
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V uzavretom stave ovl&dacej paky 10 (obr. 8, 9, 10c) je
druhé riadiace teleso, ktoré je v prvej kludovej polohe 16
prvého riadiaceho telesa Fl1 a postavené ako riadiaci
vystupok 21, pod vplyvom sily vyvolavanej listovou pruZinou
8 cez prostredny diel 5a oto&ného ramena 5 na bo&ny ovladaci
vy&nelok 22, respektive na jeho z8berové hrany 23,

respektive 24 a je tak v zdberu s riadiacim telesom Fl. Prti
otvdrani dr¥adiel 3.4 sa opiera ovladacia hlava 11 svojim
pohyblivym, do podoby prsta tvarovanym riadiacim vystupkom
21 o predny nehybny riadiaci v¥stupok 12 nosnej plochy 9
a druhé riadiace teleso F2 je vytiahnuté z prvej kludovej
polohy 16 cez najniZS8i bod =zarezu 14 nosnej plochy 2.
Ovlidacia p&ka 10 sa =zadne pohybovat hore pod vplyvom
listovej pruZiny 8, dokial druhé riadiace teleso F2
neprilahne svojou nérazovou plochou 29a na néarazovi
plochul7a prvého riadiaceho telesa, ktoré je v druhej
kludovej polohe 17 (obr. 10a).

U prikladov prevedenia na obr. 1lla aZ 11c je bo&ny
vyénelok 22, uréeny pre zdber s otolnym ramenom 5 ovlédacej

hlavy 11, opatreny iba jednou zabernou hranou, ktora

odpovedad zadnej zaberovej hrane 24 na obr. 8 a ktora je tieZz
ako hrana 24 posunutd viac smerom k rukovdti 12 ovladacej
péky 10 (obr. 11c) oproti tym prevedeniam, u ktorych st
v prvej kludovej polohe 16 vo vzadjomnom zibere riadiace
telesa F1l a F2. Poloha ovladacej pdky 10 v jej otvorenej
polohe je urdovand riadiacim vystupkom 27, ktory je
postaveny na prednom konci ovladacej hlavy 11 a md na svojej
spodnej strane nérazovi plochu 27a, ktorda je v otvorenom
stave v zabere s nérazovou plochou 28a nepohyblivého
riadiaceho vy¥stupku 28, nachddzajicom sa na prednej &asti
okraja nosnej plochy 9 a ktord tvori nédrazovi plochu pre
ovladaciu padku 10, pohybujica sa smerom hore pri otvarani
drzadiel 3,4. Na konci otvaracieho pohybu sa pdka posunie
dopredu  okolo cylindrického riadiaceho  vystupku 29,
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nachddzajlicom sa v druhej kludovej polohe 17, vdaka listovej
pruzZine, ktord tla¢i na bolny vy&nelok cez otofné rameno, na
obr. 1lla proti zmyslu hodinovych rudidiek, takZe pohyblivy
riadiaci vystupok 27 pride svojou narazovou plochou 27a do
styku s narazovou plochou 28a nepohyblivého riadiaceho
vystupku 28 nosnej plochy 9.

U tohoto prikladu prevedenia je zadny nehybny riadiaci
vystupok 20 nosnej plochy uréeny pre istiaci stav ovladacej
paky 10. Pri uzatvarani drzadiel stlafenim rukovdti 12 sa
ovladacia pédka 10 jednak opiera na svojom prenom konci
vrchnou stranou 27b riadiaceho vystupku 27 o z&berovi plochu
28b pevného riadiaceho vystupku 28 nosnej plochy 9 a jednak
sa opiera cylindrickym riadiacim vystupkom 29 druhého
riadiaceho telesa F2 o vodiacu krivku 18 prvého riadiaceho
telesa Fl1. Tym sa pohybuje ovladacia hlava 11 tak dlho dolu,
az Jjej pohyblivy riadiaci vystupok 21 zaberie s nehybnym
riadiacim  vystupkom 20 nosnej plochy 9. Pri dalsom
stladovani rukovéti 12 sa ovl&dacia hlava 11 bude posavat so
svojim spodnym okrajom a s druhym riadiacim telesom F2,
ktoré je tam zriadené, dopredu okolo bodu dotyku medzi
pohyblivym riadiacim vystupkom 21 a nepohyblivym riadiacim
vystupkom 20, na obr. 11b v zmysle hodinovych ru&iliek, aZ
zaberie cylindricky riadiaci v¥stupok 29 druhého riadiaceho
telesa F2 v prvej kludovej polohe 16 riadiaceho telesa F1
s prvym riadiacim telesom Fl. Ak sa teraz pusti ovl&dacia
pdka 10, bude to mat vplyvom listovej pruZiny 8, pdsobiacej
cez prostredny diel oto&ného ramena na zaberovid plochu 24
bo&ného vy&nelku 22, za ndsledok vratenie péky do uzavretého
stavu okolo riadiaceho vystupku 29 druhého riadiaceho telesa
F1, nach&dzajGcom sa v prvej kludovej polohe 16, na obr.
11b proti zmyslu hodinovych rufidiek. V tejto uzavretej
polohe prilahne pohyblivy cylindricky riadiaci vystupok 21
ovladacej hlavy 11 na predny nepohyblivy riadiaci vystupok
19 nosnej plochy 9.
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U prikladov prevedenia na obr. 8 aZ 1llc sa ovl&dacia
hlava montuje na nosni plochu pomocou spoja na zaklapnutie.

Priklad prevedenia na obr. 12a aZ ¢ sa 1li%i od
prevedenia na obr. 1lla aZ 1l1lc v tom, Ze pohyblivy riadiaci
vystupok 21 ovléddacej hlavy 11 je tvarovany do podoby prsta
a Ze bo&ny ovladaci vy&nelok 22 obsahuje predniG 23 a zadna
24 z&berovi hranu pre otoéné rameno 5. Behom otvaracieho
pohybu ovladacej péky 10 je spodny koniec do podoby prsta
tvarovaného riadiaceho vystupku 21 v zabere s prednym
nepohyblivym riadiacim vystupkom 19 nosnej plochy 9, zatial
€o jeho vrchny koniec je behom =zaistovacieho pohybu
ovladacej péky 10 v zébere so zadnym nepohyblivym riadiacim
vystupkom 20 nosnej plochy 9. uzavretej polohe ovlédacej
padky 10 je prostredny diel otofného ramena v =z&bere
s obidvoma z&berovymi hranami 23,24 bo&ného vy&nelku 22 a do
podoby prsta tvarovany riadiaci vystupok 21 nie je v z&bere
ani s prednym, ani so zadnym nepohyblivym riadiacim
vystupkom 19, respektive 20. U prikladu prevedenia na obr.
l12a az c¢ je odstup medzi zadnym nepohyblivym riadiacim
vystupkom 20 a podloZkou 2 zretelne v&&Zi ako u prikladu
prevedenia vyndlezu na obr. 1la aZ c.
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PATENTOVE NAROKY

Zoradovacia mechanika pre dierované 1listy, ktora sa
skladd z drzadiel, ktoré sa skladajG z nepohyblivych
pretahovalov, pevne ukotvenych na podlozke
a z pohyblivych pretahovadov, pripevnenych na oto&né
rameno, ktoré je pohyblivo uloZené na podloZke a je
nadzdvihdvané pruZinou; z ovl&dacej paky, skladajtcej sa
z rukovdti a z ovladacej hlavy, ktoréd zaberd pomocou
ovladacieho zariadenia so zvisle stojacou nosnou plochou
a tiez =zaberd ovladacim prvkom s otoénym ramenom;
ovléddacia pdka je pri otvarani a zatvarani drZadiel
pohyblivd medzi hornou otvorenou polohou, ked je rukovit
pri maximdlnom otvoreni drZadiel pod rovinou ur&enou
koncami pretahovadov, medzi spodnou uzavretou polohou,
ktoréd zaistuje wuzavreté drZadld a ked je rukovit aspoit
na vy3ku prsta nad plochou podloZky a medzi istiacou
polohou, prechddzajlcou uzatvdraciu polohu, ked je
rukovdt v rovine susediacej s podloZkou; pridom riadiace
zariadenie obsahuje aspoifi dve navzdjom =z&beru schopné
riadiace telesa, vytvorené na  ovléadacej hlave,
respektive na nosnej ploche, z Kktorych jedno definuje
prvi kIudovi polohu zavretého, respektive zaistujticeho
stavu, druhd klIudovi polohu otvoreného stavu a do
L tvarovani vodiacu krivku pre druhé riadiace teleso,
ktord spojuje obidve kludové polochy a pri&om
u zoradovacej mechaniky ovlddacej md prvok aspoil jednu
zédberovi hranu pre oto&né rameno, ktorad je posadena viac
k rukovati ovladacej paky, ako u prevedenia, ked obidve
riadiace telesd tvoria zdber v prvej kludovej polohe,
vyznadujidca sa tym, Ze k riadeniu pohybu
ovladacej pédky /10/ sG na nosnej ploche pripravené aspoii
dva nehybné riadiace vystupky /19,20/ s odstupom medzi

-

sebou, ktoré st schopné z&beru aspoii s jednym
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z riadiacich vystupkov /21,25,26/, zriadenym na hlave
a Ze k riadeniu polohy ovladacej padky /10/ v otvorenej
polohe s na nosnej ploche /9/ alebo na ovladacej hlave
/11/ pripravené riadiace vystupky /23,27,29/.

Zoradovacia mechanika podla bodu 1, vy zna &uja -
c a sa tym, Ye riadiaci vystupok /29/ je
integrovany do jedného =z obidvoch riadiacich telies,
pri¢om obidve riadiace telesa /Fl1,F2/ sG vybavené
narazovou plochou /17a,29a/ pre druhé 2z riadiacich
telies /F1,F2/, ked je riadiaca péka /10/ v otvorenom
stave.

Zoradovacia mechanika podla bodu 1, vy zna ¢uijil -
ca sa tym Ze riadiaci vystupok je integrovany do
ovladacieho telesa /22/ a tam tvori druhi z&berovi hranu
/23/ ovladacieho telesa /22/, ktord je posadend smerom
von, vzhladom k rukoviti /12/ ovladacej péky /10/, ako
u prevedenia, ked sG v prvej kludovej polohe /16/
v spolo&nom zabere obidve riadiace teles& /F1,F2/.
Zoradovacia mechanika podla bodu 3, vy zna duija -
ca sa tym Ze obidve =zaberové hrany /23,24/,
vytvorené v ovlddacom prvku /22/, s urlené uzavretému
stavu ovléddacej padky /10/, v ktorom si na ovl&dacej
hlave /11/ zriadené pohyblivé riadiace vystupky
/21,25,26/ mimo z&ber s nehybnymi riadiacimi vystupkami
/19,20/ nosnej plochy /9/.

Zoradovacia mechanika podla bodu 1, vy zna &uijd -
ca sa tym Ze riadiaci vystupok /27/ je postaveny
na opafnom konci ovladacej hlavy /1i1/, ako je rukovat
/12/ ovladacej pdky /10/ a je schopny z&beru s nehybnym
riadiacim vystupkom /28/ nosnej plochy /9/.
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Zoradovacia mechanika podla bodu 5, vy zna & u j i -
ca sa tym Ze riadiaci vystupok /28/ nosnej plochy
/9/ je postaveny ako ndrazovd plocha pre vystupok /27/
ovladacej hlavy /11/ a uréuje tak polohu ovlédacej péky
/10/ v otvorenom stave.

Zoradovacia mechanika podla bodu 5, vy zna c¢ujaG -
c a sa ¢tym Ze riadiace vystupky /27,27a,27b/
ovlddacej hlavy /11/a s nimi =z&beru schopné nehybné
riadiace vystupky /28,28a,28b/ riadi zaistovaci pohyb
ovladacej péky /10/.

Zoradovacia mechanika podla jedného 2z bodov 1 aZ 7,
vyznadcéujaca sa tym Ze nehybny riadiaci
vystupok /19/ nosnej plochy /9/ je ur&eny aspoii &asti
otvaracieho pohybu ovl&dacej péky /10/, zatial &o druhy
nehybny riadiaci vystupok /20/ nosnej plochy /9/ je
ur&eny pre =zatvaraci a zaistovaci pohyb ovladacej péky
/10/.

Zoradovacia mechanika podla bodu 8, vy zna &uija-
ca sa ty¥ym Ze na ovladacej hlave /11/ sG zriadené
s odstupom medzi sebou dva pohyblivé riadiace v¥stupky
/26,26/, ktoré urujG =zatvaraci, respektive zaistovaci
pohyb ovlédacej pédky /10/ a sG z&beru schopné s nehybnym
riadiacim vystupkom /20/ nosnej plochy /9/, urdenym
zatviraciemu a zaistovaciemu ovlédacej péky /10/.

Zoradovacia mechanika podla jedného 2z bodov 1 a% 9,
vyznadc¢ujiaca s a tym Ze nehybné riadiace
vystupky /19,20/ nosnej plochy /9/ sG vytvorené na
vybeZkoch vystupujicich do strany.

Zoradovacia mechanika podla jedného 2z bodov 1 aZ 9,
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vyznadcujiaca s a t ¥y m, Ze nosnd plocha /9/
obsahuje okrajové vybrania /9a,9B/, na ktorych vz&jomne
protilahlych koncoch sG vytvorené dve nehybné riadiace
vystupky /19,20/.

Zoradovacia mechanika podla jedného 2z bodov 1 a% 9,
vyznac€ujlGca sa tym Ze nosnd plocha /9/
obsahuje okrajovi &ast, smerujlcu smerom von od podloZky
/2/ a v tejto okrajovej <&asti sG integrované vsetky
nehybné riadiace vystupky /19,20,28/.

Zoradovacia mechanika podla jedného z bodov 1 a%Z 12,
vyznad¢ujilaca s a t ym Ze jedno 2z obidvoch
riadiacich telies /F1,F2/ je pripevnené na &ast bolnej
steny vybrania /13/ v ovladacej hlave /11/, Kktora sa
zostavi s nosnou plochou /9/, vybavenou druhym
z ovladacich telies /F1,F2/.

Zoradovacia mechanika podla bodu 13, kde nosn& plocha,
vybavend jednym z riadiacich telies, =zaberd s okrajom
vybrania /13/ v ovladacej hlave, obriteného smerom dolu,
vyznacujaca s a t ym, Ze druhé riadiace
teleso /F2/ je pripevnené na &asti /30/ bodnej steny
vybrania /13/ v ovladacej hlave. Tato &ast /30/ bo&nej
steny je vykyvne alebo odnimatelne pripevnend na
ovladaciu hlavu /11/.

Zoradovacia mechanika podla bodu 14, vy zna &u j @ -
ca sa tym Ze druhé riadiace teleso /F2/ nesice,
va&&inou elasticky vykyvna &Cast /30/ bo&nej steny /31/
vybrania /13/ je =zaklapnutelnid do naproti leZiacej
bo&nej steny vybrania /13/.

Zoradovacia mechanika s drZadlami pre dierované listy,
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ktord sa skladd z nepohyblivych pretahovalov, pevne
ukotvenych na podloZke; 2z pohyblivych pretahovadov,
pripevnenych na oto&né rameno, Kktoré je pohyblivo
uloZené na podlozke a je nadzdvihavané pruZinou;
z ovladacej paky, skladajtcej sa z rukovéati
a z ovlidacej hlavy, ktora zabera pomocou ovladacieho
zariadenia so smerom hore stojacou nosnou plochou a tiez
zaberd ovladacim prvkom s otonym ramenom; ovléadacia
pdka je pri otvarani a zatvérani drZadiel pohybliva
medzi hornou otvorenou polohou, ked je rukovat pri
maximdlnom otvoreni drZadiel pod rovinou ur&enou koncami
pretahovalov, medzi spodnou uzavretou polohou, ktora
zaistuje uzavreté drZadld a ked je rukovdt aspoii na
vysku prsta nad plochou podloZzky a medzi istiacou
polohou, prechaddzajlGcou uzatvaraciu polohu, ked je
rukovidt v rovine susediacej s podloZkou; prifom riadiace
zariadenie obsahuje aspoii dve navzdjom zaberu schopné
riadiace teless, vytvorené na ovladacej hlave,
respektive na nosnej ploche, z ktorych jedno definuje
prvi kludovi polohu =zavretého, respektive zaistujiceho
stavu, druhGi kludovii polohu otvoreného stavu a do
L tvarovani vodiacu krivku pre druhé riadiace teleso,
ktora spojuje obidve kludové polohy a pridom
u zoradovacej mechaniky ovladacej mi prvok aspoil jednu
zdberovi hranu pre oto&né rameno, ktord je posadend viac
k rukovati ovl&dacej péky, ako u prevedenia, ked obidve
riadiace telesa tvoria =zédber v prvej kludovej polohe,
vyznadujuica s a t ¥ m, Ze jedno z obidvoch
riadiacich telies F1,F2 je pripevnené na fast boé&nej
steny vybrania /13/ v ovl&adacej hlave /11/, ktora je
pripravend pre =zostavenie s nosnou plochou /9/,
vybavenou druhym z ovladacich telies /F1,F2/.

Zoradovacia mechanika podla bodu 16, kde nosnd plocha,
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vybavend jednym z riadiacich telies, =zaber& s okrajom
vybrania /13/ v ovl&Adacej hlave, obrateného smerom dolu,
vyznadc¢ujlGca sa ¢t ym Ze druhé riadiace
teleso /F2/ je pripevnené na <&asti /30/ bo&nej steny
vybrania /13/ v ovladacej hlave, tédto ¢&ast /30/ bolnej
steny je vykyvne alebo odnimatelne pripevnend na
ovladaciu hlavu /11/.

Zoradovacia mechanika podla bodu 17 vy zna &uja -
ca s a t ¥ m, Ze druhé riadiace teleso /F2/ nesfce,
va&&inou elasticky vykyvna &Cast /30/ bolnej steny /31/
vybrania /13/ Jje =zaklapnutelnd do naproti 1leZiacej
bo&nej steny vybrania /13/.
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