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(57)  Anotace:
Mechanismus polohovatelného manipulacniho kolecka
(7) zahruje nosny ram (5), nosny prvek (8) a alespoi 2 ;
dv¢ ramena (9, 11), pfic¢emz alesponi jedno rameno je a7
nosné rameno (9) manipulacniho kolecka (7) a alespon
jedno rameno je manipulacni rameno (11), které je
tvoteno alesponi na jednom svém konci kulisou (12) s
pohyblivym ¢lenem (13). Nosné rameno (9) je na jednom
svém konci spojeno s nosnym ramem (5) pomoci prvniho
¢epu (10a) a na svém opacném konci je spojeno s
manipulacnim koleckem (7) pomoci druhého ¢epu (10b).
Nad timto spojem je nosné rameno (9) spojeno s
pohyblivym ¢lenem (13) kulisy (12) manipula¢niho
ramene (11) pomoci tfetiho ¢epu (10c). Manipulacni
rameno (11) je na svém opacném konci spojeno s nosnym
ramem (5) pomoci ¢tvrtého ¢epu (10a). Tvar kulisy (12)
umoziuje pii zpusobu polohovani mechanismu az Ctyfi
vzajemné uhlové pozice obou ramen (9, 11) a tim i ¢tyti
polohy kolecka (7) vuci nosnému ramu (5).
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Mechanismus polohovatelného manipulaéniho kolecka a zptisob jeho polohovani

Oblast techniky

Vynalez popisuje mechanismus uloZeni a vysunuti polohovatelného manipulacniho kolecka zpod
nosné plochy riznych typu zafizeni staticky stojicich na podlaze, ¢i riznych druhi nebo typu
nabytku jako napriklad kfesel, nemocnicnich kfesel, peCovatelskych kfesel, vySetfovacich kiesel
(dale jen kfesel), nocnich stolkd, luzek bez podvozku, skfini a dalSich staticky stojicich typa
nabytku. Nami predkladany vynalez umoziuje velice lehce manipulovat a pfesouvat nabytek z
mista na misto pomoci velmi jednoduchého mechanismu polohovatelného manipulaéniho kolecka,
které je skryté na spodni ¢asti dan¢ho typu zafizeni ¢i nabytku.

Dosavadni stav techniky

V soucasném stavu techniky stoji stavajici typy nemocnicnich kiesel, vySetfovacich kresel ¢i
oSetfovatelskych kresel ve vétSin€ pfipadu staticky na jednom misté, napriklad kresla
gynekologicka ¢i stomatologicka, a byvaji zaroven Casto velmi tézka. Z tohoto divodu se Spatné
premistuji, k jejich pfemisténi je zapotfebi vétSiho poctu osob nebo dalsi zafizeni jako tfeba rudl
¢1 prepravni vozik.

Nektera nemocnicni kfesla €1 oSetfovatelska kresla mohou byt pro svou pfepravu ¢i premisténi
opatfena dvéma manipula¢nimi kolecky na jedné strané, ale mohou mit i kolecka Ctyfi. V
soucasném stavu techniky jsou znama viditelna kolecka s malym primérem velikosti, aby kvuli
skute¢nosti, ze jsou viditelna, co nejméng prekazela. Navic musi byt takova kolecka opatfena
brzdou, aby nedoSlo k prfipadnému odsunuti zafizeni pfi oSetfovani pacienta nebo aby pod
pacientem zafizeni, napfiklad kfeslo, neujelo a pacient neupadl, ¢i si nezpusobil dalsi mozné horsi
zranéni, nez s jakym pivodné do nemocni¢niho zafizeni pfisel. Na viditelnych manipulacnich
koleckach se snadno usazuje prach, protoze se nepouzivaji tak ¢asto, a jsou tudiz zdrojem necistot,
coz muze personalu pusobit ruzné problémy. Takovymi typy kolecek byvaji osazeny 1 jin¢ druhy
statického nabyvtku ¢i nemocni¢niho zafizeni.

Jak jiz bylo zminéno, nevyvhodou téchto kolecek je nutnost instalace brzdy. Pokud zafizeni
disponuje ¢tyfmi kolecky, musi byt alesponi dvé kolecka brzdéna, s vyhodou byvaji brzdéna
vSechna kolecka. V pripadé opomenuti zabrzdit kolecka muze dochazet k nezadoucimu
samovolnému pohybu zptisobenému napfiklad nerovnosti povrchu, na kterém dané zarizeni stoji.
A rovnéz v pripad¢, Ze se o dany kus nabytku ¢1 zafizeni, které neni zabrzdéné, nékdo opfe, muze
dojit k nezadoucim padum z davodu poodjeti ¢i odjeti daného nabytku nebo zafizeni, nebo muze
pohybuyjici se nabytek ¢i zafizeni nékoho zranit. Takto brzdéna kolecka mivaji malé a Spatné
dostupn¢ brzdy pfimo na koleckach, ¢asto tvorfené drobnymi plastovymi uchyty, které se lamou a
nasledn¢ neni mozné kolecko bud’ odbrzdit, ¢i zabrzdit podle toho, v jaké poloze byl ovladaci
mechanismus ulomen ¢i znicen.

Ve stavu techniky muzeme nalézt technické feseni popisované v dokumentu US 5845471, kter¢ se
tyka sestavy kol s nastavitelnym rozchodem a je urceno pro pouziti na rotacnich sekackach. Kolo
a jeho naprava jsou neseny na rameni, které je oto¢n¢ neseno konzoli namontovanou na spodni
stran¢ sckaCky. Oto¢na podpéra je upravena tak, aby umoziovala posunuti ramene smérem k
drzaku a od n¢j. Drzak je fixn€ pfipevnén ke spodni stran¢€ a rameno, které umoziuje zménu vysky
kola, je do otvori drzaku fixn¢ pfimontovano Cepem, ktery prochazi kolem. Konzole se
nepohybuje, pouze se méni poloha kola, kter¢ se pres sviy stfed upeviuje v jednotlivych otvorech
konzole pomoci ¢epu. Nevyhodou tohoto zarizeni je, ze pokazdé, kdyZz chee uzivatel zménit polohu
kola, musi odjistit kolo z daného otvoru a presunout jej do jiného otvoru a v této pozici jej znovu
zafixovat pomoci zavitove tyce. K provedeni takové zmény musi mit pokazdé k dispozici potfebné
technické vybaveni.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

CZ 308733 B6

Dokument US 3972544 popisuje obojzivelnou konstrukei (jako napriklad pro privés ¢i hausbot v
jednom), pfi¢emz manipulacni kola této konstrukce se pohybuji smérem od podvozku k podlaze
pomoci pakového mechanismu, kde paka vytoci kola z jedné polohy do druhé. Nevyhodou tohoto
feSeni je dosti namahava manipulace, komplikované technické provedeni, navic u zafizeni je
potfeba mit dostatek mista pro namontovani a celkové jde o finanéné naro¢né reseni.

Dokument US 4840020 popisuje zadni kolecko sekacky ¢i Zaciho stroje, jehoz vyska se reguluje
pomoci nastavovaciho ¢lenu, ktery je opatfen mnozstvim otvoru na spodni stran¢ nosné trubky
spojené s nosnym ramem zarizeni. Pro zménu nastaveni kola je nutné¢ mit prislusné nacini k
provedeni zmény polohy kola, coz nami prezentovany vynalez odstraiuje. I presto, Ze u tohoto
feSeni lze nastavovat polohu vysky kola, je toto technické feseni nepraktické. Pri kazd¢ zméné je
tfeba ruéné polohu zménit v daném otvoru a zafixovat pomoci Sroubu.

Nami predstavované technické feSeni ma za ukol vysunout kolecko z podstavy tak, aby bylo mozné
s danym zafizenim pohybovat z mista na misto. Reseni je navrzeno tak, aby bylo snadno pouzitelné
bez potfeby pouziti dalSiho zafizeni, bylo co nejlevnéjsi a co nejlépe a nejjednoduse)i ovladatelné.
Nami predkladané technické feseni funguje na zakladé zmény polohy zafizeni, pod kterym je
umisténo.

Vzhledem k tomu, Ze vétSinu nemocni¢nich nebo oSetfovatelskych kresel neni tfeba cCasto

presouvat, tak vyse popsana kolecka znama ze stavu techniky ani nebyvaji na zafizeni instalovana.
V pripad¢ potieby ma pak uzivatel problém takové kreslo sam kamkoli presunout.

Podstata vynalezu

Vyse uvedené nedostatky odstrariuje predkladané feSeni manipulacniho kolecka. Skryté
manipulacni kolecko je s vyhodou uréeno pro jakékoli staticky stojici zafizeni ¢i nabytek jako
napfiklad pecovatelska luzka ¢i kfesla urena pro nemocnicni ¢i ordinacni zafizeni. Muze byt
pouzito ale nejenom pro pecovatelska luzka ¢i kfesla, ale 1 pro jiné typy zafizeni, ¢i druhy nabytku
s pevnou podstavou bez kolecek jako naptiklad kresla, stoly €1 konferenéni stolky, lizka, skfing,
sedacky atd. Skryt¢ manipulacni kolecko slouzi k jednoduchému pfemisténi daného typu zafizeni
z jednoho bodu do jiného, nebo také k ¢astecnému posunuti.

Mechanismus polohovatelného manipulacniho kolecka se sklada z nosné¢ho ramu, nosného prvku,
ktery muze byt s vyhodou soucasti nosného ramu, a dvou ramen, kdy alespon jedno rameno je
nosné a je na ném piipevnéno manipulacni kolecko a druhé rameno je manipulacni a je tvofeno
tvarovou drazkou kulisy (dale jen kulisou).

Polohovatelné manipulaéni kolecko je uchyceno na nosném ramu pomoci nosného ramene, které
je na jednom svém konci uchyceno k nosnému ramu pomoci ¢epu a na druhém konci ramene je
manipulacni kolecko pfipevnéné pomoci otocného ¢epu €1 Sroubu. Nosné rameno je spojeno
pomoci ¢epu s druhym manipulacnim ramenem. Manipulacni rameno je opatfeno kulisou, ktera je
tvofena tvarovou drazkou, ve které je umistén pohyblivy ¢len, kterym prochazi ¢ep z nosného
ramene. Cep nosné¢ho ramene je pohyblivé uchycen v kulise pohyblivého &lenu manipulaéniho
ramene, které je na svém alespori jednom konci uchyceno k nosnému ramu. Ob¢ ramena jsou s
vyhodou uchycena na nosném prvku tvofeném profilem, jenz je pfipevnén k horni strané nosného
ramu a to tak, aby kolecko v zasunuté, tj. nemanipulacni, pozici bylo soucasti nosné podstavy.

Podstatou tohoto vynalezu je mechanismus polohovani manipula¢niho kolecka. Nosné rameno
polohovatelného manipulac¢niho kolecka se pomoci ¢epu umisténého v pohyblivém ¢lenu, ktery je
soucasti kulisy manipula¢niho ramena, pohybuje kinematicky podle toho, do jaké polohy je
podstava nebo nosny ram zafizeni, napfiklad kfesla, naklonéna. V prvni zasunuté, tj.
nemanipulaéni, pozici je ¢ep v kulise ve své nejvyssi poloze. Pokud je nutné kole¢ko pouzit a
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kolecko tak aktivovat, musi se podstava daného zafizeni, napriklad kfesla, alespori na jedné stran¢
nadzvednout tak, aby se podstava naklonila a ¢ep nosné¢ho ramene s pohyblivym ¢lenem v kulise
se posunul diky gravitaci do pfipravené aktivacni pozice do zhruba poloviny kulisy, kde zapadne
do aktivacniho bodu kulisy. V tomto aktivacnim bod¢ kulisy se cep s pohyblivym ¢lenem zasekne
a zajisti tak kolecko v pozadované aktivni pozici, tj. manipulacni pozici, a to diky vlastni vaze
dan¢ho zafizeni. Manipulac¢ni pozice zajisti, Zze se¢ zafizeni, napfiklad kfeslo, nadzvedne nad
plochou, na které je uloZeno, a lze jim lehce a jednoduse pomoci kolecek manipulovat, tedy
pfesouvat jej z bodu A do bodu B, ¢i jen pouze poposunout na pozadovanou vzdalenost nebo
urovnat na pozadovan¢ misto. V pfipad¢, Ze je nutné kolecko opét deaktivovat a dostat ho do
zasunuté, tj. nemanipulacni pozice, staci opét nadzvednout kfeslo tak, aby se Cep nosného ramene
v pohyblivém ¢lenu kulisy posunul pomoci gravitace do nejnizsi pozice kulisy do pripravené
deaktivaéni pozice, kde se uvolni, a pri zpétném pohybu zafizeni, napriklad kfesla, do roviny se
¢ep v pohyblivém ¢lenu posune v kulise manipulacniho ramene opét do nejvyssi polohy, tedy do
zasunuté, tj. nemanipulacni, pozice, kde zustane, a to za pomoci vlastni vahy dan¢ho zafizeni,
napfiklad kfesla. Polohovatelné manipulacéni kole€ko zméni svou pozici do této zasunuté, tj.
nemanipulaéni, pozice a zistane tak az do doby, nez bude znovu aktivovano zménou polohy kfesla.

V nami predstavovaném feseni jsou s vvhodou pod danym zafizenim, napfiklad kfeslem, umisténa
dvé takovato skryta polohovatelna manipulacni koleCka proti sobé uprostfed nosné¢ho ramu.
Altemnativné miize byt pod danym typem zafizeni, naptiklad kfesla, alespon jedno takovéto
kolecko, které umozni posunout zafizeni do pozadovaného mista. S vyhodou ale muze byt
takovychto manipulac¢nich koleéek pod nosnou plochou namontovano jakékoliv mnozstvi v
zavislosti na velikosti zafizeni a pak bude velikost celého mechanismu polohovatelného
manipulacniho kolecka proporcionalné odpovidat velikosti daného zafizeni. V nami uvadéném
technickém feseni je polohovatelné manipulacni kolecko tvoreno z kovovych komponenti, ale
muze byt tvofeno 1 slitinami kovi, ¢i plasty nebo kombinaci plasti a kovi s prislusnou tuhosti a
nosnosti.

Objasnéni vvkresu

Naobr. 1 je znazomén boc¢ni pohled na pecovatelské kieslo s prufezem nosné ¢asti, kde je viditelné
uchyceni polohovatelného manipulacniho kolecka k nosnému ramu kresla.

Na obr. 2 je axonometricky pohled na uloZeni a uchyceni mechanismu polohovatelného
manipulacniho kolecka z vnéjsi strany ramu.

Na obr. 3 je axonometricky pohled na uloZeni a uchyceni mechanismu polohovatelného
manipulacniho kolecka z vnitini stany ramu.

Na obr. 4 je bocni pohled na pozici a mechanismus polohovatelného manipula¢niho kolecka v
zasunutg, tj. nemanipulacni pozici.

Na obr. 5 je bo¢ni pohled na pozici a mechanismus polohovatelného manipula¢niho kolecka v
pripravené aktivacni pozici.

Na obr. 6 je bocni pohled na pozici a mechanismus polohovatelného manipula¢niho kolecka v
aktivni, tj. manipulacni pozici.

Na obr. 7 je bo¢ni pohled na pozici a mechanismus polohovatelného manipula¢niho kolecka v
pfipravené deaktivacni pozici pro zpétné uloZeni.

Na obr. 8 je bo¢ni pohled na pozici a mechanismus polohovatelného manipulacniho kolecka opét
v zasunutg, tj. nemanipulacni pozici.
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Na obr. 9 je bocni pohled na jednotlivé pozice mechanismu polohovatelného manipula¢niho
kolecka.

Priklady uskuteénéni vynalezu

Na obr. 1 1ze vidét bo¢ni pohled na zafizeni 1, v naSem pfipad¢ kieslo, s loZznou plochou 2, ktera je
tvorena sedaci Casti a opémou ¢asti s polohovacim mechanismem zadového dilu 3 kfesla a se
zdvihovym mechanismem 4, jimz jsou v tomto pripad¢ teleskopické sloupy, a dale s nosnym
ramem 35 kiesla neboli také podstavou, ktera je zakryta spolu s motory teleskopickych sloupa
zdvihového mechanismu 4 krytem 6. Na prafezu krytem 6 nosn¢ho ramu 3 je vidét polohovatelné
manipulacéni koleCko 7 ukotvené na homi strané¢ ramu 5 k vyvySenému nosniku neboli nosnému
prvku 8, jenz je tvofen profilem nebo trubkou a ktery miize byt s vyhodou soucasti nosného ramu
5, nebo muze byt alternativné pripevnén k nosnému ramu 5 pomoci ¢epu, nyti, Sroubt, svara ¢i
Jjinym moznym zpusobem. K tomuto vyvyseni, tedy nosnému prvku 8, je uchycen mechanismus
skrytého manipulac¢niho kolecka 7. Mechanismus polohovatelného manipula¢niho kolecka 7 je
tvofen s vyhodou alespon dvéma rameny, pficemz prvni nosné rameno 9 je alespon na jednom
svém konci uchyceno k jednomu konci nosného prvku 8 a na svém druhém konci ke skrytému
manipulacnimu koleCku 7. Prvni nosn¢ rameno 9 je na obou téchto koncich spojeno s nosnym
prvkem 8 ramu 5 a manipulaé¢nim koleckem 7 pomoci ¢epu. Nosné rameno 9 ma s vyhodou celkem
tfi takové Cepy, pficemz prvni ¢ep 10a spojuje nosné rameno 9 s nosnym prvkem 8, druhy ¢ep 10b
pak spojuje nosn¢ rameno 9 s manipula¢nim koleCkem 7 a tfeti Cep 10c spojuje nosné rameno 9 s
manipulacnim ramenem 11. Prvni nosné rameno 9 je dale spojeno s druhym manipulaénim
ramenem 11 pomoci epu 10c, ktery prochazi do druhého manipulaéniho ramene 11 pfes tvarovou
drazku kulisy 12 a pohyblivy ¢len 13 druhého manipula¢niho ramene 11. Druhé, manipulaéni
rameno 11 je alespon na jednom svém konci piipevnéno pomoci ¢tvrtého ¢epu 10a k nosnému
prvku 8 nosn¢ho ramu 5 a na druhé stran€ je tvoreno kulisou 12, ve které se pohybuje volné
pohyblivy ¢len 13, kterym prochazi tfeti ¢ep 10c prvniho, nosného ramene 9 manipulac¢niho
kolecka 7. Na tomto vyobrazeni je polohovatelné manipulacni kolecko 7 zobrazeno v zasunuté, tj.
nemanipulaéni pozici 1A, kdy je nosny ram 5 zafizeni 1, v naSem piipad¢ kresla, ve statické poloze
a neni tieba jeho presun na jiné misto.

Na obr. 2 je axonometricky pohled na ¢ast nosného ramu 5 s mechanismem uchyceni
polohovatelného manipula¢niho kolecka 7 v pfipravené deaktivacni pozici 1D. Z tohoto
vyobrazeni je patrné, Ze nosny ram 5 zafizeni, v naSem piipadé¢ kresla, je na své homi stran¢ opatien
nosnym prvkem 8, ktery je tvofen profilem. Tento nosny prvek 8 muze byt s vyhodou soucasti
nosného ramu 5 nebo externé pripevnén pomoci nytu, Sroubu, ¢i svara. Nosny prvek 8 je alespon
na jednom svém konci spojen pomoci prvniho ¢epu 10a s nosnym ramenem 9 a na druhém konci
pomoci ¢tvrtého cepu 10a s manipulaénim ramenem 11. Z tohoto vyobrazeni je patmé, Ze nosné
rameno 9 je opatfeno tfemi Cepy, pricemz alespon dva ¢epy 10a, 10b jsou umisténé kazdy na
opacném konci uprostfed nosného ramene 9 a alespon jeden z téchto Cept je na jednom svém konci
spojen s nosnym prvkem 8 a na druhém opacném konci s manipulacnim koleCkem 7 pomoci
druhého ¢epu 10b. Dale je vidét, ze k nosnému rameni 9 je nad druhym ¢epem 10b manipulacniho
kolecka 7 umistén na horni stran¢ nosného ramene 9 tfeti ¢ep 10c, ktery spojuje nosné rameno 9
manipulacniho kolecka 7 s druhym, manipula¢nim ramenem 11. Tento tfeti ¢ep 10c nosného
ramene 9 je volné spojen s pohyblivym ¢lenem 13 v kulise 12 manipula¢niho ramene 11.
Manipulac¢ni rameno 11 je rovnéz tvofeno kovovym profilem, jenz je alespon z ¢asti na jednom
svém konci tvofen kulisou 12, v niz se pohybuje volné pohyblivy Elen 13 s tretim ¢epem 10c
nosného ramene 9, pricemz pohyblivy ¢len 13 je alespoi na jednom svém konci zajistén v profilu
zaji§tovacim prvkem 14 neboli zaraZkou. Na svém opacném konci je manipulacni rameno 11
spojeno s nosnym prvkem 8 pomoci ¢tvrtého ¢epu 10a, ktery je umistén na opa¢ném konci
manipulacniho ramene 11. Ob¢ nosna ramena, tedy nosné rameno 9 a manipulacni rameno 11, tvofi
v této pripravené, deaktivacni pozici 1D obraceny rovnoramenny trojuhelnik, na jehoz vrcholu je
vysunut¢ manipulacni kolecko 7.
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Z obr. 3 je patmé, Ze polohovatelné manipulacni kolecko 7 je uchyceno alesponi k jednomu
nosnému rameni, tj. nosnému rameni 9 nebo manipulacnimu rameni 11, pficemz s vyhodou je v
nami predkladaném feseni manipulaéni kolecko 7 pfipojeno k nosnému rameni 9 pomoci tfetiho
¢epu 10c. S vyhodou ma nosné rameno 9 alespon tfi ¢epy, pricemz alespon dva Cepy 10a, 10b, ;.
prvni ¢ep 10a a druhy ¢ep 10b, jsou umistény uprostied profilu na opacnych koncich, kdy prvni
¢ep 10a na svém jednom konci spojuje nosné rameno 9 s nosnym prvkem 8 nosného ramu 3, avSak
muze byt alternativné spojen pouze s nosnym ramem 5, a na opacném konci je spojen s
manipulacnim koleC¢kem 7 druhym cepem 10b. Nosné rameno 9 ma tieti ¢ep 10c ukotven dle
vyobrazeni na horni stran¢ profilu nad druhym ¢epem 10b manipulacniho kolecka 7. Timto tfetim
¢epem 10c je nosné¢ rameno 9 spojeno s druhym manipulaénim ramenem 11 ve volné se
pohybujicim pohyblivém ¢lenu 13, ktery je umistén v kulise 12 manipulaéniho ramene 11
Alternativng tento tfeti ¢ep 10¢ mize byt umistén i na spodni stran¢ profilu nosného ramene 9 pod
¢epem 10b manipulacniho kolecka 7, alternativné by mohl ¢ep 10¢ manipula¢niho kolecka 7 byt
soucasn¢ Cepem 10b pro uchyceni manipulacniho kole¢ka 7 k manipulaénimu rameni 11.
Pohyblivy ¢len 13 je v profilu manipula¢niho ramene 11 zajistén zajisStovacim prvkem 14 neboli
zarazkou na spodni stran¢ profilu manipulacniho ramene 11. Zajistovaci prvek 14 je v nami
predstavovaném feseni s vyhodou tvofen nytem, avSak alternativné muze byt tvofen zaslepkou
profilu, Sroubem ¢i jinym typem zarazky vhodnym a pevnym k udrZeni pohyblivého ¢lenu 13 v
kulise 12 manipula¢niho ramene 11. Manipula¢ni rameno 11 je polohovaci rameno, s vyhodou je
1 nosnym ramenem. Toto manipula¢ni rameno 11 s vvhodou umoziuje ménit pozici manipula¢niho
kolecka ze zasunuté, tj. nemanipulacni, pozice 1A do pripravené aktivacni pozice 1B, dale pozice
aktivni, tj. manipulacni 1C a pozice pfipravené deaktivacni 1D a znovu zpét do pozice zasunuté,
tj. nemanipulacni 1A, a to za pomoci kinematicky se pohybujiciho pohyblivého ¢lenu 13 v kulise
12 manipula¢niho ramene 11.

Na obr. 4 je znazomén boc¢ni pohled na mechanismus polohovatelného manipulacniho kolecka 7,
kdy se kolecko 7 nachazi v zasunuté, tj. nemanipulacni pozici 1A, tedy skryté pozici. V této pozici
neni mozné kolecko 7 pouzit k pfesunu z mista na misto. Mechanismus manipulaéniho kolecka 7
se sklada ze dvou ramen, ramene 9 a ramene 11, pficemz nosné rameno 9 nese manipulaéni kolecko
7 aje spojeno s druhym manipulacnim ramenem 11, kter¢ je tvofeno alespon z jedné ¢asti kulisou
12, ktera obsahuje pohyblivy ¢len 13, jenz je spojen s tietim ¢epem 10¢ nosného ramene 9 tak, aby
bylo mozné pohybovat manipulacnim koleCkem 7 z pozice zasunuté, tj. nemanipulacni 1A do
pozice aktivni, tj. manipulacni 1C, jeZ neni na tomto vyobrazeni znazornéna. Mezi témito pozicemi
je jesté jedna pozice pripravena aktivacni 1B pro aktivaci manipulacniho kolecka 7 do pozice
aktivni, tj. manipulacni 1C. Pfechod do téchto dvou zminénych pozic 1B a 1C je vyobrazen na
nasledujicich obrazcich. Na pozici aktivni, tj. manipulacni 1C navazuje pozice pfipravena
deaktivaéni 1D pro deaktivaci manipula¢niho kolecka 7. Vsechny pozice 1B, 1C a 1D jsou
nasledné popsany na jednotlivych vyobrazenich. Konkrétni pozici manipulacniho kolecka 7 uréuje
treti Cep 10¢ nosného ramene 9 podle svého umisténi v kulise 12 manipula¢niho ramene 11.
Naznacena smérova Sipka ukazuje, jakym smérem se bude tieti cep 10c v pohyblivém ¢lenu 13
pohybovat, aby mohlo dojit k pouziti manipulac¢niho kolecka 7.

V navaznosti na pozici na obrazku 4 je na obrazku 5 vyobrazena dalsi poloha ramen 9, 11, pfi¢emz
nosné rameno 9 je alespoii na jednom svém konci spojeno s nosnym prvkem 8 a na druhém svém
konci je spojeno s manipulaénim koleckem 7. Nad spojenim s manipulacnim koleckem 7 je toto
nosné rameno 9 opatfeno tfetim ¢epem 10c¢ pro spojeni s druhym manipulacnim ramenem 11, kter¢
je najednom svém konci rovnéz spojeno s nosnym prvkem 8, jenz zde neni vyobrazen, a na druhém
svém konci je spojeno pomoci tietiho ¢epu 10¢ nosného ramene 9 s pohyblivym ¢lenem 13, ktery
s¢ pohybuje v kulise 12 manipula¢niho ramene 11. Tento ¢ep 10c¢ je na svém opacném konci
pfipojen pevné k nosnému rameni 9, na kterém je uchyceno manipulaéni kolecko 7. Tato pozice je
takzvana mezipozice neboli pozice pfipravena aktivacni 1B, do které¢ s¢ manipulaéni kole¢ko 7
dostane v moment¢, kdy se zméni poloha nastaveni daného zafizeni 1, v naSem pripad¢ kresla, a to
tak, ze se kfeslo nakloni do strany. V moment¢, kdy se dostane zafizeni 1, v naSem pripad¢ kieslo,
do naklonéné roviny, dojde ke zmén€ polohy pohyblivého ¢lenu 13 v kulise 12 a za pomoci
gravitace dojde k posunuti ¢epu 10¢ s pohyblivym ¢lenem 13 v kulise 12 manipula¢niho ramene



10

15

20

25

30

35

40

45

50

CZ 308733 B6

11 do prislusné pfipravené aktivacni pozice 1B. V této pozici neni manipulacni kolecko 7 jeste
pfipraveno v aktivni, tj. manipulaéni pozici 1C.

Aktivni, tj. manipulaéni pozice 1C je znazornéna na dal§im obr. 6, kde je vidét zména pozice Cepu
10¢ z mezipozice pripravené aktivaéni 1B, jez zde neni vyobrazena, do pozice aktivni, tj.
manipulacni 1C, kdy je ¢ep 10c uchycen za pomoci pohyblivého ¢lenu 13 a kulisy 12 zhruba ve
stifedu kulisy 12 a v takovéto poloze lze dané zafizeni 1, v nasem pfipad¢ kieslo, zcela jednoduse
presunout. K zajisténi pozice aktivni, tj. manipulacni 1C dojde uchycenim ¢epu 10c v zajistovaci
pozici vyfezu kulisy 12 za pomoci pohyblivého €lenu 13, coz zajistuje pevnost a jistotu zajisténi v
dan¢ vysce, ktera udrzuje zafizeni 1, v nasem pfipad¢ kfeslo, nad povrchem a umoziuje presun
zafizeni 1, v naSem pripad¢ kresla, z mista na misto. Pfi uchyceni ¢epu 10¢ v zajiStovaci pozici
vyfezu kulisy 12 za pomoci pohyblivého ¢lenu 13 totiz dojde k preneseni vahy celého zafizeni 1,
v nasem piipad¢ kfesla, na manipulacni kolecko 7 a tim k nadzvednuti rdmu nad povrch, coz
nasledn¢ umozni snadnou manipulaci. Tak jako u mezipozice pripravené aktivacéni 1B dojde ke
zmén¢ z pozice zasunuté, tj. nemanipulaéni 1A, pfes mezipozici pripravenou, aktiva¢ni 1B, do
pozice aktivni, tj. manipulacni 1C, za pomoci gravitace, kdyz dojde k naklonéni zafizeni 1 v nasem
pfipad¢ kresla, alespori na jedné strané nad povrch, pri¢emz pfi dosazeni pozadované pozice 1C
dojde k zajisténi v této pozici za pomoci vlastni hmotnosti zafizeni 1, v nasem pfipad¢ kfesla, a
dojde k narovnani zafizeni do roviny nad povrch.

Na obr. 7 je opét znazomén samostatny mechanismus nosnych ramen 9, 11 manipula¢niho kolecka
7 v dalsi jeho pozici, a to v pozici pfipravené deaktivacni 1D. Ke zméné polohy dojde, kdyZz po
uziti kolecka 7 v aktivni, tj. manipulacéni pozici 1C je zafizeni 1, v naSem pripadé€ kfeslo, pfemisténo
do pozadovaného mista a opétovné je dané zafizeni 1, v naSem pfipadé kieslo, na jedné stran¢
nadzvednuto ¢i naklonéno tak, aby se zménila poloha ¢epu 10c kinematickym pohybem za pomoci
pohyblivého ¢lenu 13 po ose kulisy 12 manipulacniho ramene 11, ¢imz se ¢ep 10c dostane do své
nejnizsi polohy, kterou je tato pripravena deaktivacni pozice 1D. Tato pripravena deaktivaéni
pozice 1D slouzi k navraceni manipulacniho kolecka 7 do piivodni pozice, viz nasledné vyobrazeni
8. Ke zmén¢ pohybu manipulacniho kolecka 7 dochazi za pomoci gravitace, ktera plisobi na tfeti
cep 10c v pohyblivém ¢lenu 13 kulisy 12, kdy se ¢ep 10c za pomoci pohyblivého ¢lenu 13 pfesune
do nejnizsi polohy kulisy 12 manipula¢niho ramene 11. Tato pozice je viditelna na tomto obr. 7.

V navaznosti na vySe uvedené znazoruje vyobrazeni na obr. 8 opét samostatny mechanismus
nosnych ramen 9, 11 s manipula¢nim koleckem 7 znovu v zasunuté, tj. nemanipulacni pozici 1A.
Opét je vidét zména v poloze nosného ramene 9 1 manipula¢niho ramene 11, kter¢ muze byt i
ramenem nosnym, 1 zména v ulozeni tfetiho Cepu 10c, ktery se opét nachazi v jiz dfive popisované
zasunuté, tj. nemanipulacni pozici 1A. Z tohoto vyobrazeni je patrng, ze tfeti Cep 10¢ nosného
ramene 9 se presunul z predchozi pripravené deaktivacni pozice 1D na kulise 12 manipula¢niho
ramene 11 do nejvyssi pozice této kulisy 12, coZz umoziiuje volné se pohybujici pohyblivy ¢len 13.
Spolu se zménou polohy tfetiho ¢epu 10c¢ se také zménila 1 poloha nosného ramene 9, na kterém je
pripevnéno manipulacni kolecko 7, a tak doslo 1 ke zméné polohy manipulacniho kolecka 7. Ke
zméng pozic z pozice piipravené deaktivacni 1D pomaha vlastni vaha zafizeni 1, v nasem pfipadé
kfesla, kdy tato vaha pomuze presunout tieti cep 10c s pohyblivym ¢lenem 13 do nejvyssi pozice
kulisy 12 manipula¢niho ramene 11, a tim se vrati manipulaéni kolecko 7 zpét do zasunuté, tj.
nemanipulaéni pozice 1A.

Na poslednim obr. 9 je vidét ¢ast zafizeni 1, v naSem pripad¢ kfesla, konkrétné jde o ¢ast nosné¢ho
ramu 3 s uchycenim mechanismu nosnych ramen 9, 11 s uchycenym manipulac¢nim koleckem 7,
kde je viditelny pohled na manipulacni rameno 11 s kulisou 12 a pohyblivym ¢lenem 13, kter¢ je
voln¢ pohyblivé spojeno s nosnym ramenem 9 pomoci ¢epu 10c¢, ktery se pohybuje v kulise 12 s
pohyblivym ¢lenem 13 do jednotlivych pozic manipulacniho kolecka 7.

Na vyobrazeni 1A je znazoméno manipulacni kolecko 7 v zasunuté, tj. nemanipulacni, pozici, kdy

je nosny ram 5 s manipula¢nim koleckem 7 daného zafizeni 1, v naSem pfipad¢ kresla, v jedné
roviné€ s povrchem. Pfi zméné pozice z pozice zasunuté, tj. nemanipulaéni 1A do pozice pfipravené
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aktivacni 1B se bude pohyblivy €len 13 s tfetim ¢epem 10c v kulise 12 pohybovat diky gravitaci
pusobici na volné uloZeny pohyblivy ¢len 13 s tfetim ¢epem 10¢ v kulise 12, coz umozni zménu
pozice do nasledujici pozice neboli pfipravené aktivacni pozice 1B.

Vyobrazeni 1B znazormuje manipulacni kolec¢ko 7 v pfipravené aktivacni pozici, kdy lze vidét, ze
nosny ram 5 s manipula¢nim koleckem 7 je v naklonéné poloze, k ¢emuz dojde pfi nadzvednuti
dan¢ho zafizeni 1, v nasem pfipad¢ kfesla, nad povrch, kdy se uvolni poloha tretiho ¢epu 10c
nosného ramene 9 v kulise 12 manipulacniho ramene 11 a dojde k presunuti tfetiho ¢epu 10¢ do
pfipravené aktivacni pozice 1B, coZ umoziiuje volné se pohybujici pohyblivy ¢len 13 diky gravitaci
pusobici na zafizeni v naklonéné roving nad povrchem.

Na stejném obr. 9 je znazoména dale aktivni, tj. manipulacni pozice 1C kolecka 7, z niz je patrné,
ze se kolecko 7 dotyka povrchu neboli podlahy a nosny ram 5 daného zafizeni 1, v naSem pfipad¢
kfesla, je nad povrchem ve vyvySené poloze. Manipulaéni kolecko 7 je tak mozné pouzit k pfesunu
dan¢ho zafizeni 1, v nasem pfipad¢ kiesla, do poZzadovaného mista, nebo s nim jen lehce pohnout
o potfebnou vzdalenost. I v tomto pripadé je pohyb ¢epu 10¢ s pohyblivym ¢lenem 13 v kulise 12
manipulacniho ramene 11 zapficinén gravitaci pusobici na manipulacni kolecko 7 pii pfesunu cepu
10c¢ s pohyblivym ¢lenem 13 do stfedni pozice kulisy 12 a soucasné v této pozici aktivni, tj.
manipulacni 1C pisobi na ¢ep 10c a manipulacni kolecko 7 vaha danc¢ho zafizeni 1, v naSem
pripad¢ kresla.

Dalsi pozice 1D manipula¢niho kolecka 7 a nosné¢ho ramu 5 daného zafizeni 1, v naSem pfipad¢
kfesla, je pozice pripravena deaktivacni 1D, ktera zobrazuje opét naklonény nosny ram 3, kdy
dochazi k premisténi Cepu 10c za pomoci pohyblivého ¢lenu 13 v kulise 12 do dalsi nejniZsi polohy
kulisy 12 manipula¢niho ramene 11. Z této pozice se nosny ram 5 danc¢ho zafizeni 1, v nasem
pfipad¢ kfesla, vraci opétovng do pozice 1A, tedy do pozice zasunutg, tj. nemanipulaéni, kdy dané
zafizeni 1, v naSem pripad¢ kieslo, staticky stoji na misté, do kterého bylo pfemisténo ¢1 posunuto.
Na pohyb ¢epu 10c s pohyblivym ¢lenem 13 v kulise 12 do pozice pfipravené deaktivacni 1D ma
opét vliv gravitace, pfiCemz na zménu pohybu zpét do pozice zasunuté, tj. nemanipulacni 1A ma
vliv hmotnost daného zafizeni 1, v nasem pfipad¢ kfesla, jez svou vahu pfenese na dany
mechanismus manipulacniho ramene 11, v némz se presune ¢ep 10c nosného ramene 9 zpét s
pohyblivym ¢lenem 13 do nejvyssi pozice kulisy 12, kde se nachazi opét vychozi pozice zasunuta,
tj. nemanipulacni 1A.
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PATENTOVE NAROKY

1. Mechanismus polohovatelného manipulaéniho kolecka (7) zahmujici nosny ram (5) zafizeni
(1), nosny prvek (8) a alesponi dvé ramena (9, 11), vyznacujici se tim, ze alespori jedno rameno
je nosné rameno (9) manipulacniho kolecka (7) a alespoi jedno rameno je manipulacni rameno
(11), které je tvofeno alespon na jednom svém konci kulisou (12) s pohyblivym ¢lenem (13),
pfi¢emz ob€ ramena (9, 11) jsou vzajemné propojena.

2. Mechanismus podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze nosné rameno (9) je na jednom svém
konci spojeno s nosnym ramem (5) pomoci prvniho ¢epu (10a) a na svém opacném konci je spojeno
s manipula¢nim koleckem (7) pomoci druhého ¢epu (10b), pficemz nad timto spojem je nosné
rameno (9) spojeno s druhym manipulaénim ramenem (11) s pohyblivym ¢lenem (13) kulisy (12)
pomoci tfetiho ¢epu (10c), pficemz manipulacni rameno (11) je na svém opacném konci spojeno s
nosnym ramem (5) pomoci ¢tvrtého cepu (10a).

3. Mechanismus podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze nosné rameno (9) nese manipulaéni
kolecko (7), které se pohybuje z alespon jedné pozice do dalsi pozice pomoci tfetiho Cepu (10¢) v
pohyblivém ¢lenu (13) kulisy (12) manipula¢niho ramene (11).

4.  Mechanismus podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze nosné rameno (9) a manipulacni
rameno (11) jsou spojena s nosnym ramem (5) na nosném prvku (8) za pomoci prvniho a ¢tvrtého
¢epu (10a), pricemz kazdé¢ z uvedenych ramen (9, 11) je umisténo na opacném konci nosného prvku

®).

5. Mechanismus podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze nosné¢ rameno (9) je spojeno s
manipulacnim kole¢kem (7) pomoci druhého ¢epu (10b) a na svém opacném konci je spojeno s
nosnym ramem (5) na nosném prvku (8) pomoci prvniho ¢epu (10a), pficemz nosné rameno (9)
rovn¢z obsahuje treti Cep (10c) nad druhym ¢epem (10b) uchyceného manipulac¢niho kolecka (7)
tak, aby byl v pohyblivém spojeni s manipulaénim ramenem (11) v kulise (12).

6. Mechanismus podle naroku 2, vyznacujici se tim, ze manipulaé¢ni rameno (11) obsahuje
alespon na jednom svém konci kulisu (12) s volné pohyblivym ¢lenem (13) a na svém opacném
konci obsahuje ctvrty ep (10a) pro uchyceni manipulacniho ramene (11) k nosnému prvku (8).

7.  Mechanismus podle naroku 5, vyznacujici se tim, Ze nosné rameno (9) obsahuje tfi Cepy
(10a, 10b, 10c), pricemz prvni ¢ep (10a) je pro uchyceni ramene (9) k nosnému prvku (8), druhy
cep (10b) k uchyceni manipulacniho kolecka (7) a tfeti Cep (10c) k pfipojeni nosné¢ho ramene (9)
k manipula¢nimu rameni (11).

8.  Zpusob polohovani mechanismu polohovatelného manipulac¢niho kolecka (7), vyznacujici se
tim, Ze nosné rameno (9) pohybuje s manipula¢nim koleckem (7) pomoci manipulacniho ramene
(11), kdy se treti Cep (10c) nosného ramene (9), ktery je ve spojeni s pohyblivym ¢lenem (13) v
kulise (12) manipula¢niho ramene (11), pohybuje z nejvyssi pozice, zasunuté, tj. nemanipulaéni
(1A) pri nadzvednuti zafizeni (1) do pozice pripravené, aktivaéni (1B) a dale pak do pozice aktivni
tj. manipulacni, (1C), kdy je tfeti Cep (10c) nosného ramene (9) v kulise (12) manipulacniho ramene
(11) uprostfed, a dale pfi druhém nadzvednuti zafizeni (1) dochazi ke zméné pozice do pozice
pfipravené, deaktivacni (1D), kdy dojde k uvolnéni tfetiho ¢epu (10¢) v kulise (12) tak, aby mohlo
nasledn¢ dojit ke zpétnému polohovani do pozice zasunuté, tj. nemanipulacni (1A).

9. Zpusob podle naroku 8, vyznacujici se tim, Ze pozice kolecka (7) se méni v zavislosti na
zmén¢ polohy ramene (9) v manipula¢nim rameni (11).
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10. Zpusob podle naroku 8, vyznacujici se tim, ze treti éep (10c) v kulise (12) ma alespon tfi
pozice, a to prvni, zasunutou, tj. nemanipulaéni pozici (1A), kdy tfeti ¢ep (10c) nosného ramene
(9) je v nevyssi poloze kulisy (12) manipulacniho ramene (11), a druhou, manipulaéni pozici (1C),
kdy je tieti Cep (10c) nosného ramene (9) ve stfedni pozici kulisy (12) manipulaé¢niho ramene (11),
piiéemz z této pozice se treti Cep (10¢) presouva do pripravené deaktivacni pozice (1D), kdy je treti
¢ep (10¢) nosného ramene (9) v nejnizsi poloze kulisy (12) manipula¢niho ramene (11) pred tim,
nez se dostane do drive uvedené zasunuté, tj. nemanipulacni pozice (1A).

9 vykresu

Seznam vztahovych znacek

zafizeni, v naSem piipad¢ kreslo

lozna plocha

polohovaci mechanismus zadového dilu
zdvihovy mechanismus zafizeni

nosny ram

kryt nosného ramu

manipulacni kolecko

nosny prvek

nosn¢ rameno

10a, 10b, 10c prvni a ¢tvrty, druhy, tfeti Cep
11 manipulac¢ni rameno

12 kulisa (tvarova drazka kulisy)

13 pohyblivy ¢len

14 zajistovaci prvek (zarazka)

1A zasunuta, tj. nemanipulacni, pozice

1B pripravena aktivacni pozice

1C aktivni, tj. manipulaéni, pozice

1D pripravena deaktivaéni pozice
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Obr. 2
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Obr. 4
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Obr. 5
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Obr. 6
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