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Pdkovy ovladad

(57) ovlada& pracuje na zédklads zminy °
optickych, elektrickych, elektromagnetic-
kych nebo olqktronickycﬁ veli&in. Zahr-
nuje vndid{ ovléddaci element upraveny

pro plfimé plsobeni pomoci prstd &1 dland
ruky & upevnbnz na vndjdim konci stifedo-
vého Zepu. Druhy konec Sepu mé tvar kou-
le vdestrannd kyvnd uloZend v axidlnim
posuvném tepu, ktery koncem odvrécenym od
stfedového tepu plisobi na element {-
naciho &1 spinaciho mechanismu. Soulas-
nd na axidlni posuvny &ep trvale plsobi

stedové pruiina&‘opiraiici sa 0 nepohyb-’

livou stifedovou Cést ovladafe. Stiedovy
Cep prochdzi ovélnymi otvory ve dvojici
nad sebou do ki*{Ze umistdnych Fi{dicich
t*men@, kyvnd uloZenych na obvodovych &e-
pech, pripevnidnych k nepohyblivé stFedo~

vé Zésti. Na alespon jednom z dvojice obvo~

dovych &epl piFisludejicich jednomu Fidi~

. cimu t¥menu jsou vidy nasszeny vratné

prutiny, které se konci opiraji o opdrné
Zepy, pevné spojené s nepohyblivou stie~
dovou ldsti, a o zerdiky, pevn& spojené
s F{dicimi timeny. Ovlada& obsahuje kro-~
md toho ak&ni &leny slouZici k odvozeni
a pfenosu *{dicich oign&lo. Ak&ni &leny
jsou vytvofeny ne anebo pevnd kinematic-
ky spojeny s fidicimi timen
hyblivou stifedovou Zdeti ovladalee.
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Vyndlez se t¥kd pdkového ovladale pro ovlddén{ mechanickfch a elektrotechniclkych
za¥i{zeni, zejména jJeFdbovych, transportnich a jim podobnych mechanismd, pracujfcfihe ne
z8kladé zmény optickych, elektrickfeoh, elektromagnetickfoh nebo elektroniokych velidin,

U dosud znémfch pdkovyoh ovladadd, pouffvanyoh v Birokém m3i{tku pro regulaci pohomu
raznych pracovnich strojd a zaff{zen{, se vazhledem ke znadnym nérokdm na n¥ kladenym pro-
Jevuje Feda nevfhod, spodivajfofch pFfedevdim ve velkfoh rozmérech, pF{lidné sloZitosti
a vyrobni néro¥noeti, nizké Zivotnosti a spolcohlivosti, obtfiné instalaci do zar{zeni
zaloZenyoh na poufit{ desky s ti5tdnymi spoji pro navazujfof elektrotechnické obvody,
pop¥ipadd ve velkfoh ovlddacich siléch,

Uvedené nedostatky jJsou odstrandny u pékového ovladaSe podle vyndleszu, kter§ obsa-
huje stifedovy ovlddac{ Sep s ovlddacim elementem urdenyth pro pi{mé plsoben{ pomocf prstd
nebo dland ruky a ktery je charakterizovdn tim, %e druhf konec stiedovéhe ovlddactho
depu mé tvar koule viestrannd vykyvnd ulofené v axidlnfm posuvném Sepu, kterf koncem
odvrdcenym od st¥edového ovlddaoiho ¥epu v pracovni poloze dosedd na element vypinaciho
&1 spinacfho mechanismu a ktery je obklopen stFedovou pruZinou opirajic{ se o nepohydli-
vou st¥edovou ¥ést ovladale, Stiedovy ovlddacf Sep prochdz{i pFitom otvory dvojice nad
sebou do kiffe umfstinfeh Ffdiofch timend, kde alespon jeden z otvorfi je proveden jako
podélny, satimeo zbfvajfc{ pop¥ipadd jako kruhovy, Toto uspoFsddn{ otvord vyhovuje pro
ovldddni Jjednoho mechanism ve dvou smérech, Pro soub¥Zné ovldddnf dvou mechanismd je
tFeba provést oba otvory jako podélné, nejlépe ovdlné, Ridic{ t¥meny jsou ddle vikyvns
" uloZeny na dvojici obvodovych 3epl, pF¥ipevndnfch z vnéj&{ struny k nepohyblivé stPednt
g4sti ovladade, pFifem% na alespon jednom z dvojice obvodovych Sepd prisludejfcich Jjedno-
m F{aicfme tFmenu jsou vidy nasazeny vratiné pruiiny, které se svymi konoi opirajf o opére-
né Sepy, pevn$ spojené s nepohyblivou st¥edovou $dst{ ovladade, a o zardiky, pevn$ spoje-
né s ¥{dicimi timeny, ’

Ovladad je d4le opatien akxinimi Xleny, které sprosti¥edimji vys{léni a pi{jem elext-
rickych ¥{diofch signdli, Nej3astdjsim zdrojem ¥{dicfch signdl} je zmina optické vazby
mezi dvojicemi optoelektronickyoh spinacich prviki, které jsou pevnd spojeny s nepohyb-
livou st¥edovou &dsti ovladade, ProdlouZend bodni &dst F{diciho timene 31 t¥menld, kte-
rd pisodbf Jako svitelnd clona, je pfitom opatfena nejménd jednim prostupnym otvorem,
PFi jiné alternativd je na Fidicim t¥menmu nebo ti¥menech vytvoPFen anebo s nimi kinema~
ticky pevnd spojen element s postupnd se ménici prisvitnosti pro svételné paprsky, po-
p#{padd je na nich vytvo¥ena &1 s nimi spojena kinematicky plocha s postupnd se mdnfc{
odrazivost{ pro svdtelné paprsky anebo promsnlivym sklonem odrazu, V prvém piipadd je
element opét umistdn mezi alespon, jednon dvojioc{ optoelektroniokjch prvkl, ve druhém
p¥ipadd je plocha k alespon jedné dvojici optoelektronickych prvki piivrdcena, Promén-
1ivé odrazivosti je moZno doc{lit mdnfc{ se kvalitou povrcim plochy, od zrcadlového pro-
veden{ a¥ po sv&tlo pohlcujfof matnou Eexrnou plochu,

Ridic{ signél je viak moZno odvedit i ze zmdny elektrického odporu, V tom p¥{padd
je mo¥no volit provedeni, p#i ném% je na Ffdicim timemu 34 t¥menech vytvorena anebo
8 nimi kinematicky pevnd spojena vodiv4 vrstva, kterd popi{ipad$ vykazuje nadto promén~-
nou hodnotu elektrického odpoxru, zatimeo na nepohyblivé stPedové Zdsti oviadade je umis~
t&n Y3%ec, Stejnd dobFe je viak moZno volit i uspoFdddnf opadné,

V p¥{ipad¥, kdy se F{dic{ signdl odvozuje ze zm&ny elektrické kapacity, je ddst Fi-
dic{ho t¥mene &1 t¥mend provedena jako jedna Idst kondenzdtoru, zatimoco daldi Zdst nebo
&4st1 kondenzdtoru jsou nepohyblivd spojeny s nepohyblivou stFedovou Zdst{ ovladale,

Punkéni 34st F{dicfho ti¥mene ¥i t¥mend miZe vdak bft rovndi upravena k ¥izeni pomoct
zmény magnetického pole, a to tak, %e na Ffdlcim t¥meni 31 t¥menech je umistdna elektro-
magnetickd civka, zatimco na nepohyblivé stPedové Zdsti ovladale nebo Zdmsti s nimi pevné
kinematicky spojenych je umistdn feromagnetiocky element. Umistdnf obou elementl miZe byt
samoziemd i opainé. Misto samostatného elementu, zhotoveného z feromagnetického materid-
lu, mife bt ovSem jako feromagnet provedena p¥fmo funkdni &4st F{dicfho timene i time-
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nd, pop¥ipadd &4st nepohyblivé st¥edové Sdstl ovladale, Zménou vzdjemnd polohy uvede-
nych soudéetf, ovlddajiofch natoenf ¥{diciho t¥mene ¥1i timend, je ovliviovdna indukd-
nost ¥{diocfho obvodu, do kterého miZe byt viazen 1 permanentn{ magnet,

Pékov§ ovladad v popsaném uspobddén{ je urien jak pro plymlé, tak i pro stupnovi-
té ¥{zen{ rychlosti pohond pracovnioh mechanismd, Pi#i poZadaviu na stupnovité ovl4ddnf
mechanisml je vSak u¥elné uspordddni pFispivajfof ke zvy¥raznén{ jednotiivych poloh ovla-
dade, Toto uspoidddn{ spolivd v tom, Ze na prodlouZend bodni{ Idsti F{dicfho t¥mene &4
tPmend, pop¥ipadd na elementu se t¥menem pevnd kinematiocky spojendm, jsou vytvoreny z4-
Pezy, do nich¥ zapadd pru¥nd zdpadka, pevnd spojend s nepohyblivou at¥edovou I4sti ovla-
dale,

Z hlediska technologickd vyhodnosti & zmenZeni rozmérd oviddaciho ustroj{ pracov-
nfoh mechanismd je piitom zejména \uSelné uspor¥dddnf, p¥L n¥m¥ je nepohyblivé stiedovd
%48t ovladads pevne spojena s deskou s ti¥tdnymi spoji, Tim nenf oviem vylouena alter—
nativnf uprava, p¥i ni{% je pdkovy ovladad v provedeni podle vyndlezu umistdn samostatnd,
ve zvld¥tnim obalu mimo desku ti¥tényoh spojd, piFilemf je s navazujfoimi souddstkami pro-
pojen pomoc{ kabelu,

Hlavnimi vyhodami pdkového ovladade v provedeni podle vynédlezu jsou malé rozméry,
nizké hmotnost, jednoduchost, minimdlni polet souddstf, snadnéd vyrobitelnost, vysokd
spolehlivost, snadnd upravitelnost pro Sirok§ rozsah pouZit{, moZnost snadné vupravy pro
dvousmérné ovléddni jednoho za¥izenf nebo souasné dvousmdrné ovlidddn{ dvou za¥izeni,.
SouddstL ovladaSe je i za¥{zeni zabranujfci nevmyslném zapmti ovliadale, p¥ifem% je
ovladed zkonstruovdn tak, %e je moZne jej snadne instalovat pFimo na desku s tiZtdnymi
spoji navazujfcfoh elektrotechniclfoh obvodil,

P¥{kladné provedeni pdkového ovlada¥e podle vyndlezu, zaloZeného na pouiit{i opto-
elektrickych prvkd pro odvozen{ F{dicfch signdll, je zndzornéno na vyikresu, kde na obr,1
jesvisly Fez kompletn¥ sestavenym ovladadem, piiSem¥f v levé polovind je zndzomména vy-
chozf, klidovéd poloha ovladade, zatimoo v pravé polovind poloha pracovaij na obr. 2 je
bodni pohled na vlastni mechanismus pdkového ovlada¥e podle obr, 1l & na odr, 3 pide-
rys mechanismm ovladale podle obr, 2,

Pékovf oviadad ve zndzornéném provedeni se sklddd z vnéjsfho ovlddactho elementu J},
ktery je na¥roubovén na jednom konoi st¥edového ovlddaciho Zepu 2. H4dné dotafeni ovlid-
dactho elementu ) na Sepu 2 umo¥iuje distandni krouZek 20, kterf je navlefen na stiedo-
vém ovlddaoim ¥epu 2 a soudasn¥ slouiff k upevndn{ hornfho okraje oohranné pryfové membrd-
ny 21 k Sepu 2. Pro snadn¥)&{ utaieni ovlddeatho elementu ) na st¥edovém ovlddacim Sepu
2 za pouZit{ potFfebného ndiadf jsou v horn{ &4sti Zepu R vytvoreny ploché zdFezy 22,
~ Spodni okra) ochranné pry%ové membrény 21 Je pomool krouZlm 248 defomov'atelmim spod~

nim okrajem p¥ipevndn ke krycfmu plddti 23,

Druhy konec stFedového ovlddaciho Jepu 2 md tvar koule 3, uloZené vSestrannd kyvnd
v axidlnfm posuvném Zepu 4, ktery se ve vymezeném rozeahu pohybuje v nepohyblivé stiedo-
vé Sdeti T ovladale, Nepohyblivéd st¥edovd ¥dst 7 je nasazena na stfedic{ podloZce 25 a
pomooi{ Broubd 26 je pFipevnina k desce s ti¥tdnymi spoji 19. St¥edovym otvorem stfediof
podloZky 25 prochézi spodnf zufeny konec axidlnfho posuvného ¥epu 4, ktery.v pracovni po-
loze ovladale dosedd na element 5 vypinacfho a spinacfho mechanismu, Na axiflnim posuv~
ném Sepu 4 Je nasazena stiedovd prmuZina 6, kterd se horni &dsti opird o vystupek na axidl-
nim posuvném Sepu 4 a spodni 3éstf o st¥edicf podlofku 25,

Nepohyblivd stfedovd ¥dst T ovladaSe mé po obvodu vytvoFeny StyFl otvory se zdvity,
do nich¥ Jsou zaSroubovény obvodové Eepy 10, Na Sepech 10 jsou vykyvn® nad sebou uloZeny
dva F{dioi timeny 9. Timeny jJsou umistdny navzdjem do k¥ffe a ve stifednf ¥dstl jsou opat-
Teny ovédlnymi otvory 8, kterymi prochdz{ stPedovy ovlddaci Zep 2.

V prodlouZené bodni 3dsti ¥{dtoich t¥mend 9, které pln{ funkci svételné clony, jsou
vytvofeny otvory 17 pro otevirdni s uzavieni cesty svdtelnym paprskim mezi dvojicemi op-
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toelektronickych spinacich prvkd 18, upevninyoh v desce s ti3t&nymi spoji 19. V prodlou-
%ené bodn{ Z4eti Fidicich t¥mend g jJeou krom& toho vytvofeny zardiky 14, o n3% se opira-
3£ konoce 12 vratnych pruZin 11, obklopuj{oich distandni trubky 27, nasazené na obvodo-
vy¥ch Sepech 10 v dseku mezi ¥{dioc{mi timeny 9 & nepohyblivou st¥edovou &4stf{ 7 ovladade.
Na nepohyblivé stredni Zdsti 7 jsou ddle umistény opérné Sepy 13, o nd% se rovné%f opira~
J1 xonce 12 vratnych pru%in 11, Ve spodnim okraji prodlouZené bodni ¥deti Fidicich t¥me-
nd § Jsou vytvoreny zd¥ezy 15, vyznafujfol spinané polohy, Do zéFezld 15 zapadd vystupek
na pru¥né zépadce 16, p¥ipevnéné pomoof Zroubu s matici a podloZkou 28 k desce s ti3t&-
nyni spoji 19. V pravé polovind obr. 1 je axidln{ posuvny &ep 4 vyroben z jednoho dilu
materidlu, v levé polovind je koule 3 proti vypadeni zajiSt¥na pdipeviovacim krouikem
gj.

Pdkovy ovladad ve zndzorndném provedeni pracuje tak, Ze pFi uvdddni Fizeného mecha-
nismi do chodu je mutno nejprve stlalit vndjsi ovlddac{ element ] ve sméru podélné osy
stPedového ovlddactho Sepu 2, Tim se pFekond odpor st¥edové prufiny 6 a axidlni posuvny
dep 4 se posune 3 polohy zndzorndné v levé polovind obr, 1 do polohy znézorndné v pravé
polovind, Dosednutim spodnf ¥dsti axidlnfho posuvnéhe Zepu 4 na element 5 se sepne spl~
nac{ mechanismus, a umoini se tak vlastni funk¥nf &innost ovliadade, Pimto uspo¥dddnim
se zabrdni tomm, aby p¥i neumyslném pohybu ruky &i néhodném nérazu do ovladade nebyle
ovlddané za¥{zeni uvedeno do chodua nevznikly 3kody na msjetlm 81 zdravi obsluljicich
osob,

Pékovy ovladad ve zndzorndném provedenf mife ovlddat soudasné dv& riznd zat¥izeni a
ka3dé z nich ¥{dit ve dvou smdrech pohybu., Dosahuje se toho nakldndnim vnéjZiho ovldda-
efho elementu ) ve smdru odpovidajfcimu ovlddanému za¥{zeni a zamySleném: smEru jeho po=-
hybu, Poloha vndjsiho ovlddacfho elementu ), odpovidajfc{ jednotlivym stupiiim, je signa-
lizovéna zé¥ezy 15 a pruinou zdpadkou 16, Ka%dé poloze vndjiftho ovlddaciho elementu 1
odpovidd urdité naklonsn{ ¥{diocfch tPfmend g a konkrétni poloha otvorid 17 vidi optoelektro-
nickym spinaci{m prvkim 18,

Ovladad v uspofdadnf podle vyndlezu je mo%no realizovat v mnoha konstrukdnich ob-
méndch, Axi4In{ posuvny¥ Jep 4 nemusi bt vyroben z jednoho kusu, ale mife byt sestaven
z nékolika dfld, Podobnd i ¥{diol t¥meny 9 mohou byt zhotoveny z nékolika navzdjem spo-
jenych ¥4stf, Vratnd pruZina 11, opdrny Jep 13 a zardika 14 nemusf{ byt umfstdny v pro-
dlou¥ené bodni &4sti Fidicfho timene 9 a u optoelektronickych spinacich prvki 18, ale
mohou byt provedeny i na opadné strand F{dicich t¥mend 9.

Distan¥nf{ trubky 27 mohou byt pevnd spojeny s Fidicimi t¥meny 9, anebo mohou =
podle technologie vyroby - tvofit pFimo souddet nepohyblivé st¥edové ¥dsti 7 ovladade,
Stiediof podloZka 25 nemusi byt nezbytnd pouiita, Jako vedenf axidlnfho posuvného Sepu
4 mdZe pro ménd ndro¥né aplikace slouZit pFimo deska s ti5t¥nymi spoji 19, Obvodové Ee-
py 10 a opdrné &epy 13 nemusf byt nasroubovdny, ale napfiklud zalisovény &i zality,

Prodloufend bodni S4st F{dicioh timend 9 musi byt provedena podle poiadavkd klade-
nych na #{zenf a na zpisodb vzniku a pFenocsu ¥Fidiofho signdlu. Tak napfiklud zdTFezy 15
mohou bft pouZity i pro b3%né nezndzorndné piimé kontaktni spindnf, P¥i poZadavim na
plynulou regulaci neni naopak tF¥eba provdddt ani zdifezy 15 ani pruZnou zdpadku 16. Ri-
dief signdl bude ovliviovén p¥imo F{dicim t¥menem 9 nebo souddstmi s nim pevnd kinema-
ticky spojenymi, které budou m{t odpovidajfofm zpisobem provedemu Fidici funkdni &dst.
Nen{ pochopiteln¥ podmfnkou, aby p¥{slusné funkini iupruvy byly provedeny vidy na obou
¥{3icfch t¥menech. P¥1 ovlddéni pohybu jJednoho pracovniho mechanismu v jediném sméru
postadf, jestli¥e jsou upravy provedeny pouze na jednom ze timend, zat{mco druhy t¥men
slou¥{ vyhradnd pro vedeni a omezeni pohylm st¥edového ovlddactho Zepu, V piFipadd, kdy
mé bft ovldddn jedinf mechanismue pii pohybu ve dvou rozdilnfch smérech a za pouziti
dvou samostatnych, Zasto odlisnych pohond, anebo v p¥ipadd, kdy jsou ovldddny mecha-
nismy dva se samostatnymi pohony, jsou pot¥ebnym zplsobem upraveny oba F{dic{ tifmeny. Ne-
ni{ vSak opét podminkou, aby byly upraveny stejnym zpleobem, za pouziti shodnych funks-
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nich prvkd 31 &lenl, ale je zde naopak moZnost volit v souvislosti s charakterem ovldda-~
nych zaPizeaf{ i1 jejich pohond vhodnou kombinaci jednotlivych principd vzniku a pFenosu
¥idicich sizndll,

Obecné je mo¥no pdkovy ovladad v provedenf{ podle vyndlezu pouZit vdude tam, kde je
tPeba ovlédat ve dvou sm3rech plynule &1 stupnovitd pohyd pracovnfch strojd, Kromé i~
zeni pohoni jeifdbd a transportnich zaf{zeni miZe kup¥{ikladu slouZit i k ovldddn{ pohybu
pracovnich stold, Feznfoh ndstrojd, uchopovacich mechanismi atp.

PREEDMET VYNALEZU

1, Pékovy ovladad pro ovldddni mechanickfoh a elektrotechnickych gaiizenf, zejména je-
¥dbovych, transportnich a jim podobnych mechanismi, pracujfci na zéklad® zmény optickych,
elsktrickych, elektromagnetiokfoh &1 elektroniockych velidin a obeahnjfcf stXedovy ovldda-
ci Sep 8 ovlddacim elementem upevnénym na vndj&im konci Zepu a upravenym pro ruéni ovld-
dén{ fepu, vyznadulici{ se tim, %¥e druhf konec st¥edového ovlddactho ¥epu (2) mé tvar kou-
le (3) vBestrannd vykyvnd ulofené v axidlnim posuvném Eepu (4), ktery koncem odvricenym
od stf¥edového ovlddactho Sepu (2) v pracovni poloze dosedd na element (5) vypinaciho ¥i
spinactho mechanismu a ktery je obklopen st¥edovou prufinou (6) opirajfof se o nepohybli-
vou stFedovou ¥4st (7) ovludale, piifemX stiedovy ovlddaci Zep (2) prochdzi otvory (8)
dvojioe nad sebou do k¥f{%e umistinyoh F{diocfch tFmend (9), kde alespon jeden z otvord (8)
je proveden jako podéln¥, zatimoo zbyvajic{ pop¥ipadd jako kruhovy, a kde F{dic{ timeny
-(9) Jeou vikyvné ulofeny na dvojici obvodovyoh Sepd (10), 3 vn¥)5{ strany pFfipevndnych

k nepohyblivé stFedové 84sti \7) ovladaSe, piifem¥ v¥dy na alespon jednom z dvojice ob-
vodovfoh Zepd (10) pi#isludejicfch jednomu ¥{diofmu timemu (9) jsou nessmeny vratné pruii-
ny \11), opira}{ci se jednim konocem (12) o opdrné Zepy (13), povnd spojené s nepohyblivou
stfedovou Zdsti {T) ovladade, a o zard¥ky (14), pevnd spojené s ¥{fdiefmi t#meny (9), &
piifem? ddle ovladad obsahuje akini &len ¥i ¥leny, vytvofené na anebo pevné kinemeticky
spojené 8 Fidicimi t¥meny (9) a/nebo nepohyblivou stFedovou &dsti (7) ovladale,

2.,  Pékovy ovladad podle bodu 1, vyzanadujfol se tim, ¥e Ffdlof timen Si t¥meny (9) jsou
jednostrannd opat¥eny prodloufenou bodni ¥dstf, kterd je umistdne mezi alespon jednou dvo-
Jici optoelektronickyfch prvkd (18), pevad spojenyoh s nepohyblivou stPedovou Edstf (7)
ovladade, & je.opat¥ena nejménd jednfm otvorem (17).

3, Pdkovy ovladad podls bodu 1, vyznalujiei se tim, %e na Fidicim t¥menu &1 t¥menech
(9) je vytvo¥en anebo s nimi kinematicky pevnd spojen element s postupné se ménic{ pris-
vitnost{ pro sv3telné paprsky, umistSnf mezi alespon jednou dvojic{ optoelektronickych
prvkd (18, pevnd spojenych s nepohyblivou stiedovou Z4st{ (7) ovladale,

4, Pékovy ovladad podle bodu 1, vyzanadujicf se tim, %6 na Fidicfm t¥menu &1 t¥menech
\9) je vytvoFena anebo s niml pevnd kinematicky spojena ploche s postupné se ménfcl od-
razivost{ pro svételné paprsky, popF¥ipadd postupné se ménicfm skionem cdrazu svitelnych
paprskd, pFivrdcend k alespon jedné dvojici optoelektronickjfeh prvid (18), pevnd spoje-
nych s nepohyblivou stiedovou ¥4sti (7) ovladale,

5. Pdkovy ovladad podle bodu 1, vyina&udici se tim, fe na ¥{dicim timenu 81 t¥menech
{9, Jje vytvoPena anebo s nimi kinematicky pevnd spojena vodivd vretwa; kterd popFipadd
vykazuje promEnnou hodnotu elektrického odporu, zatimoo na nepohyblivé st¥edové &desti
(7) ovladale je umistén b&%ec anebo naopak,

6. Pékovy ovlada® podle bodu 1, vyznadujfef se tim, %e Xdst ¥{diciho timene &1 timeni

19) je provedena jako jedna ¥4st kondenzdtoru, zatimeco daldf Zdst nebo &4sti kondenzdto-
r jsou nepohyblivd pevné spojeny s nepohyblivou st¥edovou &dsti (7) ovladade,

7. Pékov# ovladad podle bodu 1, vyznadujfcf se tim, %e ¥{dic{ t¥men ¥i t¥meny (9), po~-
pPipadd elecenty s nimi kinematicky pevn¥ spojené, jsou provedeny z feromagnetického ma-
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teridlu, pFiemi na nepohyblivé st¥edové &4sti (7) ovladale je umistdna nebo s ni spo-
jena elektromagnetickd civka anebo naopak.

8. Pékovy ovladad podle bodd 1 a% 7, vyznadujfof se tim, Ze na prodlouiené bodni &éds-

ti ¥{dicfho tY¥mene 81 t¥mend (9), popF{pad¥ na elementu se t¥menem (9) pevnd kinematic-

ky spojeném, jesou vytvoieny zdFezy (15), do nichi zapadd pruind zdpadka (16), pevn& spo-
Jend s nepohyblivou stF¥edovou 3dstf (7) ovladale,

9, Pékovy ovladad podle bdodd 1 a% 8, vyznadulici se tim, Ze nepohyblivd stFedovd &dst
(7) ovladale je pevnd spojena s deskou s ti5t&nymi spoji (19).

1 vykres
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