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(57) Anotace:
Zak{zeni pro natadeni to¢ny (2) odpojovaciho noze (21) je
piedmétem tohoto vynalezu. Alespon jedna z krajnich poloh
odpojovaciho noZe (21) je vymezend kontaktni hlavief (31).
Ovladaci rameno (23) je skloubeno ojnici (4) s otocnou klikou
(52) napojenou na zdroj rotaéniho pohybu (5). Ovladaci
rameno (23) je del3i nez oto¢nd klika (52).




Zafizeni pro natigeni to€ny odpojovaciho noZe

Oblast techniky

Vynalez fesi zafizeni pro nataceni toény odpojovaciho noze, jehoZz alespoii jedna
z krajnich poloh je vymezen4 kontaktni hlavici zpravidla ustavené na izolatoru.
Takto feSeny odpojovag je uréen predeviim pro ovladani pfivodu proudu do

stfesnich odpojova¢i napéjecich systémi trakénich kolejovych vozidel.

Dosavadni stav techniky

Doposud znimé odpojovade sestavaji z toCny, jejiZ pootogitelny h¥idel je
ovladdn pneumaticky valcem prosttednictvim ramene. V pfipade popsaném

v patentu US 5,560,474 je kazdy odpojovaci niiz rovné ovladan
prostiednictvim ramene aviak samostatnym linearnim motorem. Podminkou
bezchybné funkce je, aby krajni polohy linearniho motoru odpovidaly krajnim
polohdm pfepojovaciho noze, coz je zna¢né ndro&né na sefizen; tak, aby v
krajnich polohdch linearnich motort byly odpojovaci noze v poZadovaném

kontaktu s pfistusnou kontaktni hlavici.

V nékterém ptipadé funkci ramene ovladajici natageci pohyb to¢ny zastdva
ozubeny segment, ktery je ovladany hiebenem vytvofenym na pistnici
dvoj¢inného pistu. RovnéZ zde je uplatnéni linedrniho motoru naro¢né na jeho
sefizeni tak, aby v krajnich polohédch linearniho motoru byl odpojovaci nz

v poZadovaném kontaktu s pfislusnou kontaktni hlavici. Pougiti ozubeného
pfevodu mezi ozubenym segmentem a ozubenym hfebenem je tieba navic
zohlednit €astou kontrolu a idrzbu tohoto ozubenéha prevodu pfi plisobeni
klimatickych vlivd atmosférického prostfedi. S podobnym problémem je tieba

se vyporadat, pokud ozubeny segment je ovladan pastorkem servomotoru.



Podstata vynalezu

Uvedené nedostatky odstrafuje zafizeni pro nataeni toény odpojovaciho noze,
kde alespori jedna z jeho krajnich poloh je vymezena kontaktni hlavici. Ovladaci
rameno je skloubeno ojnici s otoénou klikou napojenou na zdroj rotaéniho
pohybu. Ovladaci rameno je delsi ne otoén4 klika. Vzijemny pomér délek
ovladaciho ramene a kliky presné vymezuje natoceni toény. Krajni polohy
natoceni odpojovaciho noze, které jsou tvrati rotaénino pohybu kliky, jsou
predurceny jeji délkou. Neni proto potieba takovy pfevod sefizovat, protoze je
predurcen jiZ vzajemnymi poméry délek ovladaciho ramene a kliky. Navic
pakovy pfevod, jakoZ i motor, ktery pohani otaeni kliky je odolng&jsi proti
povétrnostnim vliviim nez doposud uzivani pohony pro nataéeni odpojovaciho

noze.

o

o : :
Je vyhodné, kdyZ na jéhom konci toény Je upevnén odpojovaci niZ a na
opacném konci ovladaci rameno vzajemné oddélené izolatorem. Tim je silova
Cast, ktera je pod vysokym napétim az 25 kV, od hnacfho ustroji oddélena.

Hnaci dstroji je ovlddano nizkym napétim.

Pro pfesné vymezeni krajnich poloh ovladaciho ramene, zprostiedkované
ovladaciho noze, je vhodné, kdy? jsou ovladaci rameno a tim | toCna, spojeny
s vackovym segmentem, ke kterému priléhaji spinace.

Fretted
#Repiq obrazkii na vykresech

Prikladné provedeni zafizeni pro nata¢eni tocny odpojovaciho noze je
realizovano na stfe3nim odpojovagi trakéniho vozidla a j& znazornéno na obr. La
to v pohledu zdola, kde prevodova skiiz zdroje rotacniho pohybu je v &astedném

fezu a na odlehlé strané ramu je zobrazen odpojovaci niiz ve dvou krajnich
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polohach a na obr.2 je stiesni odpojova rovné? znazormén v pohledu zdola’a to

s¢ zaméfenim na ¢4st rAmu osazenou zdrojem rotaéniho pohybu sklikou.

_ 5 Piklady

provedeni _ vpnalazu

Naramu ] je umisténa to¢na 2 na jedné strané opatfena odpojovacim noZem 21
a na opacné strané ramu | ovladacim ramenem 23 a vatkovym segmentem 24.
Odpojovaci nliz 2 na jedné strané ramu 1 a ovladaci rameno 23 spolu

s vatkovym segmentem 24 na opa¢né strané ramu 1 jsou vzajemné oddéleny
izolatorem 22. V blizkosti odpojovactho noze 21 je to¢na uzplsobens pro
pripevnéni proudové st trolejového sbérade. Jedna z krajnich poloh
odpojovaciho noZe 21 je vymezena kontaktni hlavici 31 upevnéné na svodu 3.
Opacna krajni poloha odpojovaciho noze 2 je vymezena zemnici hlavici 13
upevnéné na konzole 12 vystupujici z ramu 1. Smérem k vackovym segmentiim
24 ramu | vystupuji nosi¢e 11 osazené spinaci 6, které pfiléhaji k vatkovym
segmentim 24. Zdroj rotadniho pohybu 5 sestavé z elektromotoru 31 prevodové
skiiné 53 opatfené kuzelovym pfevodem. Z pfevodové skiiné 53 vystupuje
hridel zakonceny otoénou klikou 52. Otoéné klika 32 je s ovladacim ramenem

23 skloubena ojnici 4. Ovladaci rameno 23 je delsi neZ oto¢na klika 52.

Zdroj rota¢niho pohybu 5 uvede obsluha do ¢innosti zapnutim pfivodu proudu
do elektromotoru 51. Pres ptevodovou skif 33 se otalivy pohyb prenese na
otocnou kliku 52. Z otoéné kliky 52 se silovy ¢inek prevede na ovladaci
rameno 23 pisobenim ojnice 4. V dsledku rozdilnosti délek ovladaciho ramene
23 a otocné kliky 52, kde ovladaci rameno 23 je delsi nez otocna klika 52,
vykonava ovladaci rameno 23 pohyb natacivy vratny a otoéné klika 52 pohyb
otacivy, jak naznacuji $ipky na obr.2. Krajni polohy otoéné kliky 52 jsou
vymezeny dvratémi jejtho rotagnfho pohybu, zatimeo krajni polohy ovladaciho
ramene 23 jsou vymezeny vzijemnym pomérem délek otoéné kliky 52 a

ovladaciho ramene 23. Pomér délek otoéné kliky 52 a ovladaciho ramene 23
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predurtuje krajné polohy odpojovaciho noZe 21. Skute¢nou momentalni polohu
natoceni odpojovaciho noZe 21 sleduje obsluha prostfednictvim impulst od

spinacll 6 priléhajicich k vackovym segmentiim 24,



Patentové naroky

L. Zatizeni pro nataCeni to¢ny (2) odpojovaciho noze (21), jehoz alespori jedna z
krajnich poloh je vymezena kontaktni hlavici (31), vyznacujiei se tim, ze
ovladaci rameno (23) je skloubeno ojnici (4) s otodnou klikou (52) napojenou na
zdroj rotaéniho pohybu (5), pfi¢em? ovladaci rameno (23) je delsi nez otoéna

klika (52).
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2. Zatizeni podle naroku 1, vyznadujici se tim, %e na jenom konci toény (2) je
upevnén odpojovaci niiZ (21) a na opaéném konci ovladaci rameno (23)

vzajemné oddélené izol4torem (22).
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3. Zatizeni podle naroku 1 nebo 2, vyznacujict se tim, Ze ovladaci rameno (23)

Je spojeno s vackovym segmentem (24), ke kterému ptiléhaji spinace (6).
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Obr. 1
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Obr.2




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

