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(57) Anotace: _ v

Peristaltické rotani Serpadlo s pfesnym, zejména mechanicky
linedmim dévkovénfm sest4va z rotoru (6) s pFitladnymi
kladkami, z pumpového segmentu (1) umisténého na pracovni
dréze, kterd sousedi s pomocniou okluzni dréhou (3), kterd je
smérem do stfedu otddeni rotoru (6) vyvySena nad pracovni
dréhu (24), pracovni drdha (24) sestava z pivodni dréhy,
okluzni drahy a uvolitovaci dréhy. Pumpovy segment (1) je
rozepjat do pracovni dréhy (24), kterd je v misté dotyku s
pritlatovanym pumpovym segmentem (1) pti¢né dréZkovani a -
po celé své délce sousedi s vyvySenou kruhovou pomocnou
okluzni drahou (3), pro odvalovéni nejmén& dvou pfitlatnych
kladek (4), které jsou kluzn& voln& uloZeny svym vn&j¥im
povrchem v dutém kluzném uloZenf (5.1) pfitlatnych blokd
(5), umisténych v ramenech (23) nejmén dvouramenného
rotoru (6), ktery je spojen s hiideli (9) krokového motoru (10).
Mechanicka linearita ddvkovéni u nejméné tframenného
rotoru je zajiSténa tim, Ze thlové délka okluzni dréhy (2) je
stejnd jako vhlova délka uvoliiovaci dréhy (16) odpovidajici

. vzdalenosti od mista po&atku uvoliiovéini pumpového

segmentu (1) ptitlatnou kladkou (4) do mista absolutntho
uvolnéni, kde piitlatn sila piitlatné kladky (4) na pumpovy
segment (1) je nulova, a pomocné okluzni dréha (3) je
vyvySena nad okluzni dréhu (2) o vyiku (d) <neZ je
dvojnasobek $ifky stény pumpového segmentu (1) a v mist$
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_ absohutniho uvolnénf pumpového segmentu (1) je pomocnd

okluzni dréha (2) vyvySena nad uvoltiovaci drdhu (16) o vy¥ku
(), kterd je maximaing rovna vn&j$imm priméru pumpového
segmentu (1).




10

15

20

25

30

35

40

45

50

CZ 292594 B6

Rotaéni peristaltické Eerpadlo s pfesnym, zejména mechanicky linedrnim diavkovinim

Oblast techniky

Vynélez se tyka rota¢niho peristaltického &erpadla s mechanicky linearnim pfesnym davkovanim,
urcenym zejména pro pouZiti v medicing, poloprovozni vyrobé 1é¢iv a laboratotich libovolného
oboru.

Dosavadni stav techniky

Peristalticky efekt je zaloZen na principu postupného a opakovaného vytlatovani davkovaného
média z pruZného obalu.

K postupnému a opakovanému vytladovani média z pruzného obalu dochézi na kruhové okluzni
draze pfitlaCovanim pfitlatné kladky na pruzny pumpovy segment a souasnym posunovanim
kladky ve sméru podélné osy pumpového segmentu na okluzni draze dochazi k ¢erpani média.

V US 4 484 864 je popsano dvouramenné &erpadlo, pumpovy segment je vyveden z okluzni dra-
hy v te€né a je rozepnut v pracovni drdze prostfednictvim pevného uchyceni konct pumpového
segmentu v pfirub&. Toto feSeni neumoZiiuje snadné rozepjeti a vkladéani pumpového segmentu.

VRU 2116 511 je popsino dvouramenné &erpadlo, pumpovy segment je rozepnut v pracovni
drze prostfednictvim pruZin. Sila ptitlaku kladky na pumpovy segment je uréovana pfitlaénou
pruzinou.

US 4 095 923 popisuje vice kanalové peristaltické rota¢ni &erpadlo. Pumpovy segment ma pfiéné
vedeni zaji$t€no pevné zabudovanymi vodicimi ty&kami, které znesnadiiuji operativni vyménu
pumpového segmentu. Pumpovy segment je na vstupu a vystupu sevien v rozebiratelném
kanélku. Délka vloZeného pumpového segmentu neni jednoznaéng definovéna, coZ se projevi na
nepiesnosti tohoto Cerpadla.

US 4705 464 popisuje prenosné tfiramenné peristaltické &erpadlo pro lékatské ucely. Slouzi
k podévéni infuze pacientovi b&hem jeho pobytu mimo nemocnici. Vstup a vystup pumpového
segmentu neni veden v te¢n€. Podobng jako v SU 866 269 je kladka kluzn& uloZena na h¥idelce
prochézejici pfitlaénym blokem.

Podle US 4 705 464 a SU 866 269 jsou ramena rotort dutd a Jsou v nich uloZeny pfitla&né bloky,
které jsou odtlatovany jednou pruZinou.

Toto provedeni neumoZiiuje jednoduché operativni vkladani rotoru Serpadla na jiz vloZeny
pumpového segmentu do sking Eerpadla. Rotor je spojen s hiideli motoru a jejich pevné spojeni
je zajidténo kolitkem. Toto konstrukéni feSeni neumoZiiuje Jjednoduché provozni sestaveni a
rozebrani za u¢elem vymény pumpového segmentu bez pouziti montdznich nastroji. Od téchto
zafizeni se neofekava velka presnost davkovani.

Z dosavadniho pfistupu viech dosud zndmych konstruk&nich feSeni rotatniho peristaltického
Cerpadla v celé jeho historii je zfejmé, Ze vyrobclim §lo pouze o dosaZeni efektu Serpani média.
Viechna ostatni objektivni kritéria kvality &erpadla, jako je napiiklad piesnost a linearita
davkovéni, byla podruzna, nebot’ je tyto dosud znamé konstrukce nemohly splnit. Nedokazaly
vyznamné potlacit negativni vliv pfitlagné kladky p¥i opousténi pumpového segmentu na vystupu
z Cerpadla.
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Ur¢itym FeSenim pro zlepSeni pfesnosti byla mikroprocesorova regulace pohybu pfitlatného
prvku po pumpovém segmentu a/nebo umisténi pumpového segmentu v pfimce s postupnym
stlaovanim vackami kolmo na podélnou osu pumpového segmentu. Takto umistény pumpovy
segment je dobfe fixovan na pfimé okluzni drize. ProtoZze se zde nepouZiva pohyb pfitlatné
kladky ve sméru podélné osy pumpového segmentu, nemiZze dojit ani k jeho natahovani a tim i
zménam prifezu. Vyznamné potladeni negativniho vlivu pfitlaéného prvku pii opusténi
pumpového segmentu na vystupu z Cerpadla neni ani pro toto konstrukéni feSeni principidlné
vyfeSeno.

Castetné problém linedrniho davkovani fedi US 6 413 059. V US 6 413 059 se feii linearizace
davkovéni, coz v Zidném ptipadé neni linedrni davkovani. Linearizace davkovani se fesi
nastavenim vzdalenosti d (excentricky) rotoru Eerpadla o vzdélenost x od geometrického stfedu
skiiné Cerpadla o. Tim se méni skute¢ny stfedovy thel drahy pumpového segmentu nebo
sttedovy 1hel drahy postupného uvolfiovani pumpového segmentu. Navic na okluzni draze
Cerpadla dle US 6413 059 dochédzi k dfivéj$imu drceni pumpového segmentu pfitlainymi
kladkami v zavislosti na zvolené excentrité rotoru a k jeho deformaci.

Pracovni drdha po celé své délce sousedi svyvySenou pomocnou drahou pro odvalovani
pfitlaénych kladek. Pfitlatné kladky se v3ak neodvaluji po celé pomocné drize, ale pouze
v oblasti pfivodni a uvoltiovaci drahy. V oblasti okluzni drahy se pfitlaéna kladka neodvaluje po
pomocné kruhové draze (obr. 2,3,4 US 6 413 059.).

U feSeni podle US 6 413 059 je fixace pumpového segmentu na pracovni drize zajisténa trvalym
podélnym stisknutim &asti pumpového segmentu mezi sténu skfifiky pfechazejici v pracovni
drahu a krouZek 35 majici L profil, ktery je rovnéZ vloZen do skfiiiky Cerpadla. Pumpovy
segment neni z pracovni drahy vyveden ve sméru te¢ny.

Dosud nejprogresivnéjsi znamé konstrukéni feSeni peristaltickych ¢erpadel mechanicky nedosta-
tek linearity a presnosti davkovani fe$i mikroprocesorovou regulaci nelinearniho pohybu
pfitlaénych kladek (obecné pfitlaéného prvku) jak v jednom Cerpacim cyklu, tak i ve vice
Cerpacich cyklech. Tim lze pfi vhodném stanoveni nejmensi davky Cerpadla (ktera je obvykle
cely nasobek objemu vytlageného jednim &erpacim cyklem) dosahnout vétsi pfesnosti davkovani
a linearity davky, ale pro vétsi davkovaci objemy.

Nelinearni regulaci se pro tento pfipad rozumi rizna rychlost pfitlatné kladky (obecné
pfitlaéného prvku) v riznych tsecich pumpového segmentu jednoho &erpaciho cyklu, kterd ma za
cil svym opacnym vlivem kompenzovat mechanickou nelinearitu zvolené konstrukce Cerpadla.

Mechanickd nelinearita Cerpani v jednom &erpacim cyklu je prvotné zpisobena cyklickym
sevienim (stisknutim) pumpového segmentu na polatku okluzni drihy, ktery z pumpového
segmentu vytlai nenulovy objem, a druhotn€ cyklickym uvolnénim pumpového segmentu po
skon¢eni okluzni drihy, kterym se do vystupu z ferpadla roztaZzenim pruzného pumpového
segmentu vnese zminény nenulovy objem, rudivy objem (Vnsvy), zplsobujici pulzovani
¢erpaného média a jednootackovou nelinearitu davkovani na vystupu z Cerpadla.

Podstatad vynalezu

Zésadni nedostatky peristaltickych rotaénich Cerpadel, tj. celkové velké nepfesnosti ¢erpani a
pulzovani Cerpaného média na vystupu zcCerpadla v pribéhu jedné otaCky rotoru Cerpadla
odstrafiuje peristaltické rotani ¢erpadlo pro piesné davkovani sestavajici z rotoru s pfitlaénymi
kladkami z pumpového segmentu umisténého na pracovni draze, kterd sousedi s pomocnou
okluzni dréhou, kterd je smé&rem do stfedu otdCeni rotoru vyvy3ena nad pracovni drahu, pracovni
draha sestava z pfivodni drahy, okluzni drahy a uvoliiovaci drahy, pfi€emZ pumpovy segment je
rozepjat do pracovni drahy, kterd je v misté dotyku s pfitlaovanym pumpovym segmentem
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pficné draZkovand a po celé své délce sousedi s vyvysenou kruhovou pomocnou okluzni drahou,
pro odvalovéani nejmén& dvou pfitladnych kladek, které jsou kluzng voln& uloZeny svym vné&j$im
povrchem vdutém kluzném uloZeni pfitladnych bloki, umisténych v ramenech nejméng
dvouramenného rotoru, ktery je spojen s h¥ideli krokového motoru.

Mechanicka linearita ddvkovani u nejméné t¥iramenného rotoru je zaji§t&na tim, e Ghlova délka
okluzni dréhy je stejnd jako ihlova délka uvoliiovaci drahy odpovidajici vzdalenosti od mista
pocatku uvoliiovani pumpového segmentu pfitlainou kladkou do mista absolutniho uvolnéni, kde
pfitlaéné sila pfitlaéné kladky na pumpovy segment je nulova, a pomocna okluzni draha je
vyvySena nad okluzni drahu o vy¥ku d < neZ je dvojnasobek $itky stény pumpového segmentu a
v mist& absolutniho uvoln&ni pumpového segmentu je pomocna okluzni draha vyvySena nad
uvoliiovaci drahu o vysku k, kter4 je maximaln& rovna vngj$imu priméru pumpového segmentu.

Pumpovy segment je rozepjat v pracovni dréze a oba konce pumpového segmentu jsou opfeny
mimo pracovni dridhu o op&mou plochu, v misté odklonu pumpového segmentu od pracovni
drahy pumpovy segment svira s polom&rem pracovni dréhy thel a = 90 °C.

Rotor je tvofen nejméné dvouramennym dutym profilem, v némz je cely vnitini prostor kazdého
ramene dutého profilu vyplnén pfitlaénym blokem, kazdy z nich je rozdélen podélnou pfepazkou
na dve &asti, vkazdé &asti je uloZena pruZina, pfitlainé bloky jsou jJistény v kazdém rameni
dutého profilu rotoru vrozsahu délky svého zdvihu kolitkem, ktery je umistén v podélné
prepaZce pfitlatného bloku a prochazi prvni drazkou vytvofenou v rameni dutého profilu, pruziny
jsou v pfitlaéném bloku opfeny o zadni sténu kluzného uloZeni, v némz Jje zdruhé strany voln&
uloZena kladka. PruZiny jsou na druhém konci pfedstlateny o t&leso umisténé ve stiedu dutého
profilu, téleso je pevné spojené bajonetovym uzivérem s hideli krokového motoru, téleso je
nejméné tfiboky hranol.

V piipad€ dvouramenného rotoru, t&leso je &tyrboky hranol.

V pfipadé tfiramenného rotoru téleso je titboky hranol, jehoZ zaoblené rohy zapadaji do
kruhového vybréni v mist& spojeni ramen dutého profilu. T&leso Jje na pfedni strané opatfeno
vélcovitym vystupkem, vnémZ je umist®na zaji¥fovaci pruZina, na zadni strané t&lesa je
vytvofena zajiStovaci Stérbina a vstupni Stérbina pro zajistovaci kolik umistény na hfideli,

zajistovaci St€rbina ma na své nejvzdalensjsi poloze od osy valcovitého vystupku men3i §i¥i ne
je primér zajistovaciho koliku.

Dile kolicek pfitlatného bloku zapad4 do prvni drézky symetricky umist&né v predni &asti dutého
profilu rotoru, koli¢ek zapada souasn& do pfisluiné druhé drazky ovlddaciho prvku uréeného
k manipulaci s pfitlatnymi bloky pfi vkladani rotoru do pracovni dréhy, do niZ je rozepnutim
vtlaten pumpovy segment. Ovladaci prvek je spojen zavitem s valcovitym vystupkem.

Minimélni délka okluzni drihy je urfena velikosti stiedového Ghlu otideni rotoru ¢erpadla a
vypocte se ze vztahu 360 ° : podtem ramen rotoru.

Pfitlatny blok je opatfen vodicimi $térbinami pro ptiné vedeni pumpového segmentu po
draZkované draze.

Pfitlatné kladka je valetek z valetkového loZiska, ktery klouze celou svou valcovou plochou
v kluzném uloZeni p¥itlaéného bloku.

Kluzné uloZeni je zakon&eno stiracimi bfity pro odstratiovani pfipadnych negistot pro oba sméry
otiCeni rotoru, v &ele pfitlaéného bloku jsou v drovni stiracich bfiti vytvofena vybrani pro
odstranéni nedistot.




10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

CZ 292594 B6

Délka zdvihu pfitlaéného bloku se pohybuje vrozmezi 1,1 aZz 2,0 priméru vné&jsiho priméru
pumpového segmentu.

Pfitlatna kladka je elektricky vodiva a pfi dotyku s rychlostnim kontaktem nebo polohovym
kontaktem, umisténych na pomocné okluzni draze v misté pfechodu pfivodné drihy a okluzni
dréhy a se spole¢nym kontaktem umisténym proti nim na hran& okluzni drahy je pod elektrickym
proudem velmi malého napéti. Pfitla¢na kladka muZe byt zmagnetovana.

Rozepjetim pumpového segmentu a jeho vyvedenim po oblouku o polomé&ru cca 3 aZ 4 poloméry
okluzni drahy a vzepfenim koncd pumpového segmentu o op&mé plochy se vytvori zakladni
radidlni pfitlak pumpového segmentu na pfi¢né draZkovanou pracovni drahu &erpadla. Délka
pumpového segmentu musi byt o cca 2 az 5 % delsi, neZ je vzdalenost mezi opérnymi plochami
pumpového segmentu v télese skiiné Cerpadla mé&fena po obvodu pracovni drahy. Mira ,.stladeni‘
délky je pfiméfena priméru a sile stény pumpového segmentu. Pumpovy segment musi byt i po
predstlateni jeho délky v roving kolmé na hlavni osu otidleni rotoru &erpadla. Pfedepnutim
vznikaji zakladni sily zatladujici pumpovy segment do okluzni drahy.

Podélnému posuvu pumpového segmentu po pracovni drize &erpadla ve sméru otédleni rotoru
Cerpadla se zamezi pfiénym draZkovanim pracovni drdhy. Zakladni ptitlak zamackdva na
pracovni draze mékky povrch pumpového segmentu do p¥iénych draZek jiz vypnutém &erpadle a
nasledné€ pfi Cerpani pfitlatna kladka pohybujici se v podélném sméru po pumpovém segmentu
jesté toto zmacknuti v misté kontaktu zvétsuje.

Priény fez drazkovinim ma svyhodou tvar rovnoramenného trojihelniku o vySce cca
0,15 az 0,50 mm a to v zavislosti na priiméru a tloustce stény pumpového segmentu.

Prenesenim prfebytedné piitladné sily pfitlaéné kladky na pomocnou okluzni drahu se zamezi
dfivéj$imu drceni a neZddoucimu aZz Skodlivému vzniku sily pisobici prostfednictvim pohybu
pfitlatné kladky podélny posuv pumpového segmentu pii hladké nebo nadmémé opotfebené
pfi¢n€ drazkované okluzni draze.

Pfitland kladka opfena také o pomocnou okluzni drihu pak nemuiZe pfebytednou silou drtit
pumpovy segment. Soucasné se prebyteCnou silou nemiZe ,bofit“ do mékkého pumpového
segmentu a tim vytvafet neZziadouci posuvnou silu na pumpovy segment ve sméru jeho podélné
osy (déiky).

Velikost pfitlainé sily pfitlaéné kladky se automaticky nastavuje pro meénici se pracovni
podminky &erpadla redistribuci celkové pfitlatné sily mezi drazkovanou pracovni drahou s vioZe-
nym pumpovym segmentem a pomocnou okluzni drahou. Vzdalenost mezi okluzni drihou a
pomocnou drahou musi byt o vyrobni toleranci pumpového segmentu mensi, neZ je dvojnasobek
sily stény pumpového segmentu.

Jednoznaéné urCend vzdalenost pomocné okluzni drahy od pfiéné€ draZkované pracovni drahy
uréuje miru stisknuti pumpového segmentu na okluzni drize i uvoliiovaci draze pro vyvedeni
pumpového segmentu z okluzni drahy a tim i objem vytladovany pfitla¢nou kladkou z pumpové-
ho segmentu pouze v disledku jejiho radidlniho pfitisknuti na pumpovy segment.

PriCinu pulzovani, (tj. opakované uvolnéni stisknutého pruzného obalu) odstranit nelze, disledky,

tj. cyklicky pokles a riist objemu vytlatovaného média (pulzovani) na vystupu &erpadla v &ase

jednoho &erpaciho cyklu lze odstranit mechanicky, bude-li dodrZena vzijemn& sprivna

souvztaznost geometrickych rozméri, tj.

» stejné délky okluzni dréhy a uvolfiovaci drahy pro vyvedeni pumpového segmentu z okluzni
dréhy,

* konstantni pfiristek objemu pumpového segmentu pfi postupném uvoliiovani ptitlaku
pfitlatné kladky na uvolfiovaci draze vztaZeny na libovolnou jednotku jeji délky,
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a to bez ohledu na zvoleny zplisob mechanického stisknuti pumpového segmentu. Mechanicka
linearita rotaéniho peristaltického &erpadla podle vynalezu je zajisténa stejnou dhlovou délkou
okluzni a uvoliiovaci drahy. Tuto podminku lze realizovat pouze s tfi a vice ramennym rotorem
erpadla.

Ramena rotoru &erpadla musi byt symetricky rozmisténa v kruhu, tj. v celkovém thlu 360 °.
Minimalni délka hlavni okluzni dréhy Eerpadla vyjadiena v ihlovych stupnich se uréi ze vztahu
360 °: poltem ramen rotoru &erpadla. Obr. la zndzorfiuje rozmisténi rozhodujicich useki
Cerpadla ve skiini Cerpadla pro tfiramenny rotor Serpadla. Minimalni délka hlavni okluzni drahy
u tfiramenného rotoru Eerpadla je tedy vymezena sttedovym thlem 120 °, ktery miiZe byt zvétse-
ny o thel B na nasdvaci ¢asti Eerpadla. Délka vyvedeni pumpového segmentu z okluzni drahy je
pouze a jeding v thlu 120 ° stfedového Ghlu pootogeni rotoru &erpadla u t¥iramenného rotoru,
nebot’ garantuje vzajemng spojitou navaznost Eerpaciho cyklu kazdého z ramen rotoru Cerpadla
na nasledujici rameno.

U Ctyframenného rotoru je urCujici stfedovy thel ramen rotoru 90 °, u pétiramenného 72 °,u
Sestiramenného 60 °, atd.

Pfi nulovém protitlaku na vytoku z erpadla postadi pouze minimalni ptitlaéné kladky k uzavieni
prifezu pumpového segmentu a pfebyvajici sila pfitladnych pru¥in je kompenzovana reakci
pomocné okluzni dréhy, po které se také odvaluje pfitla&na kladka. Se stoupajicim protitlakem na
vytoku z Eerpadla roste potieba zvySovat pfitlagnou silu p¥itlaéné kladky. To se déje automaticky
odleh&enim sily pisobici z téZe pfitladné kladky také na pomocnou okluzni dréhu.

Pfitla¢na kladka kteréhokoliv ramene rotoru erpadla se odvaluje po pomocné okluzni draze a
v misté soub&hu jeSté po pumpovém segmentu umisténém na pracovni drize. Ptitlaéna sila
kladky je vyvySena kluznym uloZenim jejiho povrchu v pfitlainém bloku. Jedna se tedy o
unikdtni kombinaci vélivého a kluzného tfeni pfitla¥né kladky rota&niho peristaltického derpadla
mimo osu otéZeni pfitlaéné kladky. Tim se zachyti reakce pfitlaéné sily pritlagné kladky do
kluzného uloZeni v pfitlaéném bloku rotoru Serpadla.

ZaloZeni rotoru &erpadla do skiiné &erpadla bez naruSeni fixace pumpového segmentu na
pracovni draze je podstatnou podminkou dosaZeni vysoké presnosti &erpani. Konstrukce dutého
profilu rotoru &erpadla, v jehoZ ramenech se pohybuji pitlaéné bloky, umoziiuje vyuZzit vznikly
konstrukeni prostor pro co nejvétsi primér, délku a po&et zaviti vinutych tlaénych pruzin. Tim je
zarulen vysoky zdvih pfitlaéné kladky a co nejm&kei charakteristika sily ptitlaku, j. stav nejvice
se bliZici pozadavku, aby zména ptitlatné sily pitlaéné kladky byla pfiblizné konstanta pro zdvih
pritlaéného bloku.

Pfi vkladéni rotoru &erpadla do sk¥ing &erpadla s jiz zaloZenym pumpovym segmentem je tfeba
zamezit chybnému vychyleni pumpového segmentu z pracovni drahy na pomocnou okluzni
drahu. To je zajisténo soudasnym a vysokym zdvihem viech pfitlaCnych kladek p¥i vkladani
rotoru a Stérbinovym vedenim pumpového segmentu v pfiéném sméru ve viech pfitlaénych
blocich pro oba moZné sméry oté&eni rotoru derpadla.

Snadno rozpojitelné upevnéni rotoru Eerpadla na pohonném h¥ideli krokového motoru se samo—
vymezujici vili dhlové odchylky vobou smérech otideni rotoru je zajidténo bajonetovym
uzavérem.

Rotor Cerpadla nasazeny na zatitek pohonné hfidele se pootodi tak, aby vstupni ¥t&rbina pro
zajidtovaci kolik byla rovnob&Zn& se zajisfovacim kolikem na hiideli. Pfekona se zpétny tlak
zajiStovaci pruziny uloZené v t&lese dutého profilu rotoru a po zatlateni na doraz se rotor pooto&i
o stanoveny tdhel cca 30 ©aZ 45 °. Pfi pozvolném uvoliiovani sily zatlaleny zajisfovaci kolik
zaskoti do zajiSt'ovaci Stérbiny. P¥i vyjimani rotoru je postup opa&ny.
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Zajistovaci $térbina ma na své nejzaz$i poloze stejnou nebo mensi $ifi neZ je primér
zajidtovaciho koliku. Tim je pfi provozu i pfi provoznim opotiebeni zaji$téno priib&zné vymezo-
véni vile trvalym zatlatovanim zaji§tovaciho koliku do zaji¥tovaci $térbiny silou zpétné tlatné
pruziny.

Totivy moment krokového motoru je pfenisen pfes zaji§tovaci kolik na pohonné hfideli a ptes
zajiStovaci $té€rbinu v télese rotoru Eerpadla.

Rotadni peristaltické Cerpadlo je obvykle umisténo ve skifice a chod motoru je fizen
mikroprocesorem, popiipad& po&itadem.

Piesnost rotaéniho peristaltického erpadla podle vynalezu dosahuje a v fad€ aplikaci i vyrazné
presahuje pfesnost a linearitu davkovani realizovanou dosud zndmymi alternativnimi prostfedky
diskrétniho i kontinualniho davkovani a je déna:

1) Dlouhodobou a stabilni fixaci pumpového segmentu na pracovni draze &erpadla.

2) Jednoznatné definovanou vzdélenosti mezi pfitlatnou kladkou a pumpovym segmentem
v libovolném bod€ pracovni drahy &erpadla.

3) Mechanickym rozdélenim pracovni drahy &erpadla na dvé stejné dlouhé drahy, tj.
a) okluzni drahu &erpadla
b) uvoliiovaci dréhu pro vyvedeni pumpového segmentu z okluzni drahy &erpadla

a libovoln& dlouhou piivodni drahu pro pfivedeni pumpového segmentu do okluzni drahy

Zerpadla. Tato tfi drahy tvofi pracovni drahu pumpového segmentu kazdého &erpadla.

4) Mechanicky zajiSténym konstantnim pfiristkem objemu pumpového segmentu pii postupném
uvoliiovani pfitla¢né kladky z pumpového segmentu umist&ného na uvoliiovaci drize pro
vyvedeni pumpového segmentu z okluzni drahy.

Linearita Cerpani je zaruCena zruSenim negativniho vlivu té pfitlatné kladky, kterd se pravé
pohybuje po pumpovém segmentu na vystupu z okluzni drahy &erpadla. Jednoznaénost a dlouho-
doba stabilita mechanické funkce Serpadla pak umozZiluje dal3i vyrazné zvyseni presnosti davko-
véni prostfednictvim mikroprocesorové kalibrace pro individuaIng vloZeny pumpovy segment.

Rotalni peristaltické Eerpadlo podle vynélezu je sériové opakovatelnym vyrobkem s malym a
souasné jednoznaénym (tj. nikoliv ndhodnym) rozptylem funk&nich parametrii jednoho a téhoz
Cerpadla. Ma pfesnou linedrni zévislost mnoZstvi davkovaného objemu na poétu krokd (Ghlu
pootoceni rotoru) Cerpadla.

To plati az do doby vzniku nevratnych deformaci pumpového segmentu, ktery uZivatel véas
nevyménil i pfes vyrazné upozornéni vyrobce v navodu k obsluze. Prakticky dosaZena linearni
zavislost davkovaného objemu na poétu kroki (dhlu pootodeni rotoru) erpadla umoZiuje
v ramci individuélni kalibrace pumpového segmentu zaloZeného do pfistroje zavést softwarovou
korekci pfesnosti divkovaného objemu pro libovolng zvolenou davku a tim dale vyrazné zvysit
rozsah pfesnosti celého pristroje pro deklarovanou davku Serpani.

Peristaltické rotatni Cerpadlo s pfesnym davkovanim mé nésledujici vyhody proti pfedchozim

feSenim:

* a) Cerpadlo je z principu konstrukce pfesné a mechanicky linearni a tyto vlastnosti nejsou
vyrazné zavislé na vyrobnich tolerancich jednotlivych mechanickych komponenti.

* b) Nespornou pfednosti je linedrni zavislost vydavkovaného objemu na po&tu krokii (ihlu
pootogeni rotoru) Cerpadla.

* ¢) Cerpadlo je vyrobné levné a nevyzaduje specializovanou mont4Z a mechanickou kalibraci
pfi vyrobé, jejiz nedodrZeni by ovliviiovalo pozd&jii ptesnost ptistroje.
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* d) Je v bez—-udrzbovém provedeni po celou dobu projektované Zivotnosti a ma nendroénou
obsluhu. VyZaduje maxim4ln& n&kolikaminutové zagkoleni na vloZeni pumpového seg-
mentu a rotoru Cerpadla do skfiné ¢erpadla.

* ) Siroky rozsah parametr Cerpadla fadové od mikrolitrd po desitky aZ stovky litra lze
pokryt jednim, maximalng dvéma konstruk&nimi provedenimi &erpadla.

* f) Lze pfi provozovani pfepinat ovladadem pro oba sméry otadeni rotoru za neménné
pfesnosti a linearity Eerpéni, tj. provozovat jako tlatné i jako saci &erpadlo. Jedn4 se o
obdobu naséti 1é¢iva injekéni stiikatkou a nasledng tlakové vpraveni tohoto 1é&iva do téla
pacienta stejnou injekéni stfikatkou.

* g) Lze pfeterpévat a divkovat tekutiny i plyny se stejnou pfesnosti.

* h) DosaZend pfesnost davkovéni je s nizkymi provoznimi néklady vyuitelnd i ve vysoce
Cistém prostfedi prostfednictvim pouZiti sterilnich setf, napt. davkovani 16¢iv infuznimi
pumpami, davkovaci Eerpadla provozovana v laminarnich boxech, laboratorni rozpliiovag-
ky pro malosériovou vyrobu, poloprovozni vyroba 1é&iv a pod.

* ch)Nizkeé vyrobni niklady pfi dosaZeni deklarované presnosti umoZiiuji pouziti Cerpadla i tam,
kde dosaZend pfesnost neni podmifiujici, parametrem (podavani vyZivy do zaZivaciho
traktu, endoskopické operace artrézy kolena, odsavani tekutin z operaénich ran, dialyzagni
monitory a pod.).

Piehled obrazki

Obr. 1a znazortiuje schematicky skfifi rotatniho &erpadla s vloZenym pumpovym segmentem a
rotorem.

Obr. 1b znazortiuje detail po&atku okluzni drahy.

Obr. 2 znézoriiuje axonometricky pohled na rozlozené &erpadlo.
Obr. 3a znézorfiuje axonometricky pohled na rotor zeptedu.
Obr. 3b znazoriuje axonometricky pohled na rotor zezadu.

Obr. 4 znézoriiuje rozloZenou sestavu rotoru.

Obr. Sa znazoriuje tfiboké t&leso rotoru zeptedu.

Obr. 5b znéazoriiuje tfiboké t&leso rotoru zezadu.

Obr. 6a zndzomiuje ptitlaény blok zeptedu.

Obr. 6b znazoriiuje ptitlaény blok zezadu.

Ptiklady provedeni vynalezu

Peristaltické Eerpadlo pro presné ddvkovani sestavéa z pumpového segmentu 1 o vnéjS$im priméru
3,9 mm umisténého na pracovni drize 24 o priméru cca 65 mm a z t¥iramenného rotoru 6
s pfitlacnymi kladkami 4. Pumpovy segment 1 je z infuzniho setu standardng dostupného ve
zdravotnictvi. Pracovni draha 2 je vmist& dotyku s pfitlaSovanym pumpovym segmentem 1
pfi¢né drazkované a v celém obvodu sousedi s vyvy$enou pomocnou okluzni drhou 3, PO niZ se
odvaluji tfi pfitlatné kladky 4, které jsou okluzng uloZeny v pfitla&nych blocich 5, umisténych
v ramenech 23 rotoru 6. Pfitladna kladka 4 je valetek z valetkového loZiska o priméru 9 mm,
vyrobeny z kalené a lapované oceli. Rotor 6 je tvofen tfiramennym dutym profilem 7, v ném je
cely vnitfni prostor ramen 23 vyplnén tfemi symetricky ulozenymi ptitlanymi bloky 5, v kazdém
z nich jsou uloZeny pruZiny 8, odd&lené podélnou prepézkou 13, které jsou predstlateny o t&leso
22 umisténé v dutém profilu 7. T&leso 22 je tfiboky hranol, jehoZ zaoblené rohy 35 zapadaji do
drubého vybrani 34 v misté spojeni ramen 23 dutého profilu 7, téleso 22 je na pfedni stran&
opatfeno valcovitym vystupkem 29, v némz? je umist&na zajifovaci pruZina 17, na zadni stran&
telesa 22 je tvofena zajiStovaci Stérbina 19 a vstupni $térbina 20 pro zajisfovaci kolik 21
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umistény na hfideli 9 motoru 10, zaji$tovaci $térbina 19 ma na své nejvzdalendjsi poloze mensi
$ifi neZ je primér zajidtovaciho koliku 21.

Pumpovy segment 1 je mechanicky pfitlaten na pracovni drdhu 24, kterd sestava z pfivodni
drahy 15, okluzni dréhy 2 a uvoliiovaci drahy 16. Oba konce pumpového segmentu 1 jsou opfeny
o op€rnou plochu 18.

Pomocnd okluzni draha 3 je vyvy$ena nad pfi¢né draZkovanou okluzni drihu 2 o vysku
d=1,0 mm.

Pritlatny blok 5 je opatfen vodici $térbinou 11 pro pfitné vedeni pumpového segmentu 1 po
drazkované pracovni draze 24.

Zdvih ptitlaéného bloku je 7 mm, coZ je v rozmezi 1,1 aZ 2,0 ndsobku priméru vné&jsiho priméru
pumpového segmentu 1.

Ptitlatné bloky 5 jsou vytvofeny s kluznym uloZenim 5.1, stiracimi bfity 5.2, s vybranim 5.3
v &ele 5.4 a jsou jistény v dutiné rotoru 6 v rozsahu délky zdvihu koli¢kem 12, ktery je umistén
zepfedu na podélné prepaZce 13, vytvofené v pfitlaném bloku 5. Kolitek 12 zapadava do
prvnich drizek 14 symetricky umisténych v dutém profilu 7 rotoru 6 a soudasné& do pfisluné
druhé draZky 33 ovlddaciho prvku 32 urfeného k manipulaci s pfitlaénymi bloky 5 pfi vkladéani
rotoru 6 do pracovni drahy 24, do niZ je rozepnutim vtlalen pumpovy segment 1, ovladaci prvek
32 je spojen zdvitem s valcovitym vystupkem 29.

Délka drazek 14 je 7 mm + 0,8 mm pro zaji§fovaci koli¥ek 12. Rotor 6 je spojen télesem 22
s hitideli 9 krokového motoru 10 bajonetovym uzavérem ji¥ténym zajidt'ovaci pruZinou 17.

Pritlatna kladka 4 je elektricky vodiva a p¥i dotyku s rychlostnim kontaktem 25 nebo polohovym
kontaktem 26, umisténych na pomocné okluzni drize 3 v mist& pfechodu pfivodni drahy 15 a
okluzni dréhy 2 a se spolenym kontaktem 27 umisténym proti nim na hrané& okluzni drahy 2 je
pod elektrickym proudem velmi malého napéti.

Aby nemohlo dojit k samovolnému pfetoteni ovladaciho prvku 32 pfi provozu &erpadla, je
opatfen jamkami 30, do nichZ zapadaji vystupky 31 umisténé na pfedni stran& dutého profilu 7.

Popis funkce

1) Pred uvedenim do ¢innosti

Pumpovy segment 1 se svymi pevnymi koncovkami zasune do drzéki sk¥in& &erpadla
opatfené opérnymi plochami 18. Poté se zbyvajici ¢ast pumpového segmentu 1 vtladi na
pfi¢n& draZkovanou pracovni drahu tak, aby byl pumpovy segment 1 rozprostien po pfivodni
draze 15, okluzni draze 2 i uvoliiovaci draze 16 ve stejné vzdalenosti od hrany pomocné
okluzni drahy 3.

Ovladacim prvkem 32 se pfitlaéné bloky 5 zasunou dovnitf ramen 23 dutého profilu 7 rotoru 6
a rotor 6 je pfipraven k volnému zasunuti do sk¥in& &erpadla. Vstupni $té&rbina 20 v télese 22
rotoru 6 se natoci rovnob&Zné se zajistovacim kolikem 21 umisténym na hfideli 9 krokového
motoru_10 a rotor 6 se nasune na hiidel 9, zatla&i se proti tlaku zaji$tovaci pruZiny 17, pooto&i
0 30 ° doprava, poté se tlak na zasouvani rotoru 6 uvolni. Tim kolik 21 hfidele 9 krokového
motoru 10 zapadne do zajiSt'ovaci $té€rbiny 19 t€lesa 22 a spojeni motoru 10 a rotoru 6 je bez
sebemensi ville zajift&no. Naslednym zp&tnym pootogenim ovladaciho prvku 32 se pfitladné
bloky 5 vysunou zramen 23 dutého profilu 7 rotoru 6 a pfitlatné kladky 4 se opfou o
pomocnou okluzni dridhu 3 a také o pumpovy segment 1 umistény na pracovni draze 24.
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Sou€asné s tim jsou vodici drazky 11 pfitlaénych blokd 5 pfipraveny k pfi¢nému vedeni
pumpového segmentu 1 po pracovni draze 24.

Soucasné s kazdym zapnutim piistroje a bez pouZiti &erpaného média si pfistroj provadi
automatickou samokontrolu funkceschopnosti Eerpadla prostfednictvim elektrického poloho-
vého kontaktu 26, ktery snim4 polohu rotoru 6 &erpadla. Poota&enim rotoru 6 a pfi zalozeném
pumpovém segmentu 1 najede libovolna pfitlaéna kladka 4 na elektricky polohovy kontakt 26
a spole¢ny kontakt 27, tim zpisobi jejich vodivé sepnuti. Elektronicky systém okamzité uréi
s vysokou thlovou pfesnosti poet krokii krokového motoru nutnych k opakovanému
pootoCeni rotoru 6 na sepnuti stejného elektrického kontaktu pritla¢nou kladkou kaZdého
zdalsich ramen v jednom i druhém sméru otadeni a elektronika provede test.pfistroj tak
samotestuje spravné provozni viile viech pohybujicich se dili rotoru 6 &erpadla spravnost
nastaveni pfitlatné sily pfitlaénych pruZin 8.

Cerpadlo se samo, bez vlivu obsluhy, schopno uréit stav, kdy miZe a kdy jiz nemiiZe zarudit
spravnost a pfesnost Cerpani.

2) Cerpéni

Nasavaci pfivodni haditka napojena na pumpovy segment 1 se zasune do nadoby s &erpanym
médiem a vystupni haditka rovnéZ napojena na pumpovy segment 1 se zasune do nadoby
urCené k zachyceni ddvkovaného média.

Pistroj se zapne a elektrickym otaenim rotoru 6 &erpadla obsluha beze zbytku napini Serpaci
soustavu (hadi¢ky) Eerpadla. Poté se nastavi ddvkovany objem, ktery se automaticky prepocte
na potiebny po&et krokii krokového motoru 10. Po stisknuti tlagitka start se rotor 6 derpadla
zane otalet a nastdvd naprogramované pfesné a linedrni &erpéni.

Pfitladn4 kladka 4 jednoho zramen 23 rotoru 6, kterd se pfi otaleni rotoru 6 pohybuje po
pomocné okluzni draze 3 mezi vstupni a vystupni hadi€¢kou &erpadla za&ne nasledné stladovat
pumpovy segment 1 a zmenSovat jeho profil. V nejvzdalen&j$im bod& 28 prodlouZeni mini-
maélni délky hlavni okluzni drihy dojde pfi pomalém otieni rotoru 6 vdy k Gplnému
stisknuti pumpového segmentu 1 pfitla¢nou kladkou 4. P¥i zvySujici se rychlosti ota&eni
rotoru  6&erpadla, vy33i viskozit& &erpaného média nebo pfi &erpani do protitlaku nastava
spravné pfitladeni pfitlatné kladky 4 pozd&ji ve smé&ru otageni rotoru 6 &erpadla. Otaiky
rotoru 6 Cerpadla, kdy pfitlani kladka 4 jiz nespoji elektricky rychlostni kontakt 25 se
spole¥nym kontaktem 27, elektronika vyhodnoti jako pili§ vysoké a pfiméfené otacky sniZi.
Nasledn¢ musi nastat spojeni polohového kontaktu 26 (prostorové umisténého o thel cca 4 ©
ve sméru otaceni rotoru 6 oproti kontaktu 25) se spolenym kontaktem 27, coZ uréuje po&atek
okluzni drahy 2 a spolehlivost pfitlaku kladky pro libovolné oti¢ky rotoru 6, tedy spravnost a
spolehlivost &erpéni. Cerpadlo pak vtomto provoznim reZimu maximélnich Cerpacich
rychlosti garantuje spravné stisknuti pumpového segmentu 1 na po&atku okluzni dréhy 2 a
tudiZ i pfesné erpani. Sniméani rychlosti ota€eni i polohy rotoru 6 &erpadla se déje u —
ramenného rotoru 3x za 1 otitku a proto je v tomto rychlostnim pasmu reguladni smycka
rychlosti oti¢eni pomémné stabilni.

Cerpadlo je tak samo, bez vlivu obsluhy, schopno urtit a nepfekrolit maximélni &erpaci
rychlost, kdy je$t€ miiZe zarulit spravnost a pfesnost Serpani i pfi vyrazn& se ménicich
provoznich podminkéach Eerpani.

V okamZiku pfitlaku jedné pfitlatné kladky 4 na pumpovy segment 1 a soudasné na elektricky
polohovy kontakt 26 je pfedchazejici ptitlatna kladka 4 na konci okluzni drahy 2 a soudasnd
na zagétku uvoliiovaci dréhy 16. Dal$im nepatrnym pooto&enim rotoru 6 dojde k posunuti
zminéné predchazejici pfitlatné kladky 4 na uvoliiovaci drahu 16, coZ zplisobi pooto&eni
dosud pevné stisknutého pumpového segmentu 1 o konstantni objem. Kazdé dalsi pooto&eni
rotoru 6 zpisobuje postupné uvoliiovani pfitlaku pFitlatné kladky 4 z pumpového segmentu 1
o konstantni objem, nebot’ pfitlatna kladka 4 se ovaluje po pomocné okluzni drize 3 a
souasné po pumpovém segmentu 1, ktery je opfen o pti¢né drazkovanou uvoliiovaci drahu
16. Mezi pomocnou okluzni drahou 3 a uvoliovaci drahou 16 je geometricky jednozna&né a
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opakovatelné definovany vztah prostfednictvim konstantniho pfirtistku objemu uvoliiovaného
pumpového segmentu 1 vztaZzeného k jednotkovému thlu pootodeni rotoru 6 &erpadla.
Cerpané médium je vytlaovano z pumpového segmentu 1 a tudiZ také z vystupu &erpadla
pouze pfitlatnou kladkou 4, kterd se pravé pohybuje po &sti pumpového segmentu 1 na
okluzni draze 2. Pfedchazejici ptitlatné kladka 4, ktera se pohybuje po pumpového segmentu
1 na uvoltiovaci drdze 16 vytlaGovaci silu Eerpadla pisobici na &erpané médium neovliviiuje,
nebot’ prostor pumpového segmentu 1 pfed a za touto kladkou 4 je jiz propojen a postupné
zapliiovan médiem vytlatovanym naslednou kladkou 4 pohybujici se po pumpovém segmentu
1 na okluzni draze 2. VySe uvedeny algoritmus stile se opakujici po uhlech 120 ° pootodeni
3-ramenného rotoru Cerpadla (nebo po 90° u 4-ramenného rotoru &erpadla, po 72° u
S-ramenného rotoru ¢erpadla, 60 ° u 6-ramenného rotoru derpadla atd.) realné rusi negativni
vliv pfitlaéné kladky pravé se pohybujici na vystupu Serpadla.

3) Ukon&eni erpani
Pristroj se vypne.
Pootogenim ovladaciho prvku 32 rotoru 6 se pfitlaéné bloky 5 zasunou do ramen 23 dutého
profilu 7 rotoru 6. Axialnim tlakem na rotor 6 se o h¥idel 9 motoru 10 vice stiskne pruZina 17
umisténd ve valcovitém dutém vystupku 29 t&lesa 22 a zaji$tovaci kolik 21 se vysune ze
zajiStovaci Sté€rbiny 19. Pootogenim rotoru doleva se zajidtovaci kolik 21 posune pted vstupni
Sté€rbinu 20 a rotor 6 1ze sejmout tahem k sobé& ze hiidele 9 motoru 10. Pootodenim ovlidaciho
prvku 32 vopalném sméru se pfitlaéné bloky 5 vysunou a jejich pfitlainé pruZiny 8 se
Castedn€ uvolni.
Pumpovy segment 1 se tahem k sob& vyjme nejprve z prostoru pracovni drahy 24, naslednd
z ostatniho prostoru a jako posledni se vyjmou konce pumpového segmentu 1 opfené o opérné
plochy 18.

Primyslové vyuZiti

Peristaltické Cerpadlo podle vyndlezu je vyuZitelné viude tam, kde se vyZaduje presnost
davkovéni kapalin nebo plyni a je ureno zejména pro pouZiti v medicing a v chemickych,
fyzikalnich a biochemickych laboratofich.

PATENTOVE NAROKY

1. Rota¢ni peristaltické Cerpadlo s pfesnym, zejména mechanicky linearnim divkovénim,
sestavajici zrotoru s pfitlanymi kladkami, z pumpového segmentu umisténého na pracovni
draze, kterd sousedi s pomocnou okluzni drahou, ktera je smérem do stfedu otaleni rotoru
vyvySena nad pracovni drahu, pfi¢emz pracovni dréha sestivé z pfivodni drahy, okluzni dréhy a
uvoliiovaci drdhy, vyznaéujici se tim, Ze pumpovy segment (1) je rozepjat do pracovni
dréahy (24), ktera je v mist& dotyku s pfitlatovanym pumpovym segmentem (1) pfi¢né drazkovani
a po celé své délce sousedi s vyvySenou kruhovou pomocnou okluzni drahou (3) pro odvalovéni
nejméné dvou pfitlatnych kladek (4), které jsou kluzn& volng ulozeny svym vn&jsim povrchem
v dutém kluzném uloZeni (5.1) pfitladnych blokd (5), umisténych v ramenech (23) nejméng
dvouramenného rotoru (6), ktery je spojen s hiideli (9) krokového motoru (10).

2. Peristaltické Cerpadlo podle ndroku 1, vyzna&ujici se tim, Ze pumpovy segment
(1) je rozepjat v pracovni drize (24) a oba konce pumpového segmentu (1) jsou opfeny mimo
pracovni drahu (24) o op&rnou plochu (18), pfi¢emz v mist& odklonu pumpového segmentu (1)
od pracovni dréhy (24) pumpovy segment (1) svird s polomérem pracovni drahy (24) thel
a=90°.
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3. Peristaltické Cerpadlo podle naroki 1 a22,vyznaéujici se tim, %e kruhova okluzni
draha (2) a pfiblizné kruhova uvoliiovaci drdha (16) po celé své délce sousedi s vyvyienou
kruhovou pomocnou okluzni drahou (3) pro odvalovani nejméné tfech pritladnych kladek (4),
pfi¢emZz hlové délka okluzni drahy (2) je stejnd jako Ghlova délka uvoliiovaci drihy (16)
odpovidajici vzdéalenosti od mista polatku uvoliiovani pumpového segmentu (1) pfitlaénou
kladkou (4) do mista absolutniho uvolnéni, kde pfitlaéna sila ptitlaéné kladky (4) na pumpovy
segment (1) je nulova a pomocné okluzni draha (3) je vyvy$ena nad okluzni drahu (2) o vyiku
(d) <neZ je dvojnasobek §itky stény pumpového segmentu (1) a v mist& absolutniho uvolnéni
pumpového segmentu (1) je pomocné okluzni draha (2) vyvySena nad uvoltiovaci drahu (16) o
vysku (k) maximéaln€ rovnou vnéj$imu priméru pumpového segmentu (1).

4. Peristaltické Cerpadlo podle nérokli 1a23, vyznaéujici se tim, Ze rotor (6) je
tvofen nejmén€ dvouramennym dutym profilem (7), v némzZ je cely vnitfni prostor kazdého
ramene (23) dutého profilu (7) vyplnén pfitlatnym blokem (5), znichZ kaZdy je rozdélen
podélnou pfepazkou (13) na dvé &asti a v kaZdé &asti je uloZena pru¥ina (8), pri¢emz ptitladné
bloky (5) jsou jiStény v kazdém rameni (23) dutého profilu (7) rotoru (6) v rozsahu délky svého
zdvihu koli¢kem (12), ktery je umistén v podéIné prepaZce (13) pritlaného bloku (5) a prochézi
prvni dréazkou (14) vytvofenou v rameni (23) dutého profilu (7), a pruZiny (8) jsou v p¥itlaéném
bloku (5) opfeny o zadni sténu kluzného uloZeni (5.1), v némz je z druhé strany voln& uloZena
kladka (4), pruziny (8) jsou na druhém konci ptedstlateny o t&leso (22) umisténé ve stfedu
dutého profilu (7), a téleso (22) je pevn& spojené bajonetovym uzivérem s hideli (9) krokového
motoru (10), pficemzZ t€lesem (22) je nejméné tfiboky hranol.

S. Peristaltické erpadlo podle narokii 1, 2a4, vyzna&ujici se tim, Ze rotor (6) je
dvouramenny a télesem (22) je &tyiboky hranol.

6. Peristaltické Eerpadlo podle narokii 1a%4, vyznadujici se tim, Ze rotor (6) je
tfiramenny, a télesem (22) je tfiboky hranol, jehoZ zaoblené rohy (35) zapadaji do druhého
vybréni (34) v mist€ spojeni ramen (23) dutého profilu (7), pfi€emz t&leso (22) je na predii stran&
opatfeno valcovitym vystupkem (29), vnémZ je umisténa zajistovaci pru¥ina (17), na zadni
stran€ t€lesa (22) je vytvofena zajiStovaci §térbina (19) a vstupni $térbina (20) pro zajisfovaci
kolik (21) umistény na htideli (9) s tim, Ze zajidtovaci $térbina (19) ma na své nejvzdalenéjsi
poloze od osy vélcovitého vystupku (29) men3i $ifi neZ je primér zajidfovaciho koliku (21), dale
koligek (12) pfitla¢ného bloku (5) zapad4 do prvni drazky (14) symetricky umisténé v predni
Casti dutého profilu (7) rotoru (6), soucasng kolitek (12) zapada do ptisluiné druhé drazky (33)
ovladaciho prvku (32) uréeného k manipulaci s pfitlainymi bloky (5) pti vkladani rotoru (6) do
pracovni drahy (24), do niZ je rozepnutim vtladen pumpovy segment (1), a ovladaci prvek (32) je
spojen zavitem s valcovitym vystupkem (29).

7. Peristaltické &erpadlo podle nérokd 1 a2 6, vyznadujici se tim, e minimalni délka
okluzni dréhy (2) je uréena velikosti stfedového uhlu otadeni rotoru (6) &erpadla a je dana
vztahem 360 ° : pottem ramen (23) rotoru (6).

8. Peristaltické Eerpadlo podle nrokli 1a%27, vyzna&ujici se tim, e pfitlaény blok
(5) je opatfen vodicimi Stérbinami (11) pro pfi&né vedeni pumpového segmentu (1) po
drazkované okluzni draze (2).

9. Peristaltické Cerpadlo podle nérokli 1a%8, vyzna&ujici se tim, Ze pfitlatnou

kladkou (4) je véleCek zvaletkového loZiska, ktery klouZe celou svou valcovou plochou
v kluzném uloZeni (5.1) ptitlagného bloku (5).
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10. Peristaltické Cerpadlo podle narokii 1 aZ9,vyznacdujici se tim, Ze kluzné uloZeni
(5.1) je zakonceno stiracimi bfity (5.2) pro odstratiovani pfipadnych necistot pro oba sméry
otaCeni rotoru (6), a v Cele (5.4) ptitlaéného bloku (5) jsou v trovni stiracich bfitl (5.2) vytvorena
vybrani (5.3).

11. Peristaltické €erpadlo podle naroki 1 az10,vyznacéujici se tim, Ze délka zdvihu
pfitlaéného bloku (5) se pohybuje v rozmezi 1,1 aZz2,0 nasobku vné&jsitho prim&ru pumpového
segmentu (1).

12. Peristaltické Cerpadlo podle naroki 1azll, vyzmac€ujici se tim, Ze pfitlatna
kladka (4) je elektricky vodiva a pfi dotyku s rychlostnim kontaktem (25) nebo polohovym
kontaktem (26), které jsou umistény na pomocné okluzni draze (3) v mist& pfechodu p¥ivodni
drahy (15) a okluzni drahy (2), a soudasné se spoleénym kontaktem (27) umisténym proti nim na
hrané okluzni drahy (2), je pod elektrickym proudem velmi malého napéti.

13. Peristaltické erpadlo podle narokid 1az12, vyznacéujici se tim, Ze pfitlatna
kladka (4) je zmagnetovana.

6 vykrest
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