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Bezpecnostni zarizeni vika nadoby kuchyiniského robetu

Oblast techniky

Technické feSeni se tyka bezpednostniho zafizeni k zajisténi vika nadoby kuchyiiského robotu,
kde viko je spfaZeno s pfepinadem rezima motoru.

Dosavadni stav techniky

Znama bezpednostni zafizeni k tomuto udelu, vytvorend jako bezpecnostni pojistky, jsou feSena
mechanickym spfaZzenim vika nddoby kuchyiiského robotu a ovladace elektrického vypinani
motoru. Pfi takovém provedeni v8ak nelze pouZit motor jako elektrickou brzdu pro zastaveni
rotujicich nozi v pozadovaném &ase.

Jiné znamé feSeni spocivd v mikrospinaCem ovladaném viku. V tomto pfipad€ ale z divodu
nedostatedného poétu parti kontaktli a jejich maximalni proudové zatiZzitelnosti nelze prepnout
obvod motoru do reZimu elektrické brzdy.

Je znamo i feSeni, kdy oto&né nebo vyklopné viko plisobi pfimo nebo prostfednictvim mezi€lenu
na prepinal rezimu motoru, aviak proti samovolnému uvolnéni vika je nutno pouZit dalsi
mechanické zajisténi, coz predstavuje vetsi slozitost bezpe€nostniho zafizeni.

Podstata technického feSeni

Uvedené nedostatky do zna¢né miry odstrafiuje technické feSeni bezpeCnostniho zafizeni pro
zaji$téni vika nadoby kuchyiiskéhio robotu, kde viko je spfazeno s pfepinaem reZimi obvodu
motoru, které sestdva z palce vika naddoby kuchyiiského robotu, otoéného ze spodni polohy pfi
otevieném viku do horni polohy pfi uzavieném viku a zasahujiciho do vybrani v plasti nadoby
robotu, pti¢emz do drahy palce zasahuje ovlada¢, jednim svym koncem uloZeny ototné kolem
Eepu viki t&lesu nosniku nadoby robotu a na druhém volném konci opatfeny aretalnim vybranim
pro palec pro aretaci uzavieného vika v zapnuté poloze zafizeni. Ovlada¢ je na jedné strané
v dotyku s posuvnym piepinaéem pevné upravenym v nosniku a na druhé strané je tvarovany pro
silovy styk s otagejicim se palcem vika pro pfevod rotaniho pohybu vika na pfimocary pohyb
k ovladani posuvného prepinace.

Bezpednostni zatizeni podle technického feSeni je jednoduché aspolehlivé. Umoziuje jak
prepinani obvodu motoru do rezimu elektrické brzdy, tak do reZimu pracovniho, viko je pfitom
spolehlivé zajisténo proti samovolnému uvolnéni.

Piehled obrazki na Wkresech

Technické feeni je blize vysvétleno pomoci vykresti, na nichz obr. 1 znazorfiuje bezpecnostni
v ’ r )4 r wr r N r
zafizeni v rozepnuteém stavu, obr. 2 bezpednostni zafizeni v sepnutém stavu.

Ptiklady provedeni technického feSeni

Bezpe&nostni zafizeni pro zajisténi vika nidoby kuchyiiského robotu ma palec 2, upraveny na
obvodu oto¢ného vika 1 nadoby kuchytiského robotu, ktery zasahuje do vybrani v plasti 8
nadoby. Palec 2 se v rozepnutém stavu bezpenostniho zafizeni nachézi (pfi pohledu na obr. 1)
ve spodni &asti vybrani, pod ovladadem 3 av odstupu od ngj, tj. ve své spodni poloze pfi
otevieném viku 1, zatimco v sepnutém stavu zafizeni se nachézi (pfi pohledu na obr. 2) v horni
&asti vybrani, ve své horni poloze p¥i uzavieném viku 1, kde je v aretatnim styku s ovladatem 3.
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V plasti 8 je upraven nosnik 7, v némz je vytvofeno pevné uloZeni pro posuvny pfepinal 6
reZimu obvodu motoru. Piepina¢ 6 je prostfednictvim svého osov& vysuvného palce ve stalém
kontaktu s ovladatem 3, vykyvné ulozenym kolem &epu 5 vi&i t€lesu nosniku 7. Ovladag 3
zasahuje do drdhy palce 2 pii otaleni vika 1 aje tvarovany tak, aby se dostal do silového
kontaktu s palcem 2 vika 1 na dréze palce 2 z oteviené do uzaviené polohy vika 1. Volny konec
ovladage 3 je opatfen tvarovym aretadnim vybranim 4 pro palec 2 vika 1 za Gelem aretace
uzavieného vika 1 v zapnuté poloze bezpe&nostniho zafizeni.

Pfi zavirdni vika 1 nadoby kuchyiiského robotu se palec 2 piesouva po kruhové drize ze své
spodni polohy pti otevieném viku 1 do své polohy horni pfi uzavieném viku 1. ProtoZe ovladag 3
zasahuje do drahy pfesuvu palce 2, palec 2 béhem tohoto svého piesuvu naraZi na ovladag 3, po
némZ se posouva k jeho volnému konci a otédi jej kolem &epu 5. Ovladad 3. ktery je v kontaktu
s vysuvnym palcem pfepinaCe 6. pevadi rotatni pohyb palce 2 na pfimo&ary pohyb k ovladani
posuvného piepinace 6. tlaéi na vysuvny palec pfepinale 6 a zasouva jej do piepinate 6.Tim se
pfepina¢ 6 uvéadi zrozepnutého stavu do stavu sepnutého. P¥i ukonleni pohybu palce 2
z jeho spodni polohy do polohy horni palec 2 zapadne do aretainiho vybrani 4 ovladage 3 a viko
1 je tim aretovano pfi zapnuté poloze bezpe&nostni o zafizeni.

NAROKY NA OCHRANU

1. Bezpednostni zafizeni vika nadoby kuchyiiského robotu, kde viko pisobi na pfepina&
reZiml obvodu motoru, vyznacujici se tim, Ze sestdvd zpalce (2) vika (1) nadoby
kuchyiiského robotu, oto&ného ze spodni polohy pfi otevieném viku (1) do horni polohy pfi
uzavieném viku (1) a zasahujiciho do vybréani v plasti (8) nadoby kuchytiského robotu, priemz
do dréhy palce (2) zasahuje ovlada¢ (3), jednim svym koncem uloZeny oto&n& kolem &epu (5)
vici télesu nosniku (7) nddoby kuchyiiského robotu ana druhém volném konci opatieny
aretadnim vybranim (4) pro palec (2) pro aretaci uzavieného vika (1) v zapnuté poloze zafizeni,
kde ovlada¢ (3) je na jedné strané v dotyku sposuvnym piepinadem (6) pevn& upravenym
v nosniku (7) a na druhé strané je tvarovany pro silovy styk s otagejicim se palcem (2) vika (1)
pro pfevod rotaniho pohybu vika (1) na pfimo&ary pohyb k ovlddani posuvného prepinade (6).

1 vykres
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