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Zatizeni Pedi spojovani vleku s tai- RN
nym strojem, opatfené signalizaci, jeZ Y LA /8
miZe byt oviidané bezdrétovim pojitkem. 9
Sestavad z hlavniho Zepu, jez doseda ha 22 7 XE )
viko s mikrospinalem K 2, pFiZemZ Jistioci A
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 Vyndlez se tykd zaifizeni pro spojova®i privisu s taZnym
strojem, opatfené signalizac{.

VynAdlez ¥e3{ poloautomatické spojovani p¥ivisu s taznim
strojem a Fidi& je pomocdi signalizace informovdn, zda vlek je
bezpedn& zapojen. Dosud zndmé spojovaci za¥{zeni{ jsou sloZita,

a tim i poruchové, a nepouzivaji signalizaci poruchového stavu
zavdsu,

Tento nedostatek odstranuje zarizen{ pro spojovani vleku
s tainym strojem, opatiené signalizaci, jJe* miZe byt ovladdané
bezdréd tovym pojitkem, Podstatou vynidlezu je, Ze sestivd z hlav-
niho Sepu, jeZ dosedd na viko a mikrospina¥em K 2, piidem? jis-
tfci 8ep se opfrd o oko zdv¥sného vlieku a pomoci signaliza&niho
kolilku ovl4dd4d koncovy mikrospinad K 1, priSem® koncové mikro-
spinade K1, K2 uzaviou okruh signalizadnich Z4rovek Z 1, 2 2,

Zarizeni pro spojovani privdsu s ta¥nym strojem a jeho
signalizaée umo%ﬁnje ¥ididi samostatnd zapojit taZné vozidlo
S vliekem bez pomocnika, pfilemZ jsou zapojené kontrolnf{ svi-
tilny Z2 1, 2 2, které sviti, ' '

Na pfipojeniéh vykresech je zndzorndn p¥iklad provedeni za-
fizeni pro spojovidni p¥iv&su s taZnym strojem a jeho signalizace
podle vyndlezu, kde na obr, 1 je schematicky zniAzorn¥n bokorys
zarizeni{ v fezu, na obr, 2 Je pGdorys zaiizeni{ v Ffezu, obr, 3 Jd
schéma zapojeni signalizadnfho obvodu ziv&su.

ZarizeniFﬂle vynélezu sestavi z télesa 1 zadv¥su, které je
k tahadi upewndno pres pruZiny (neni na Vukresu vyznadeno) za
upevnovac{ hranoly 2, je% umoznu ji Y¥4ste&ny pohyb po nerovmém
terénu, na kterém se stroje pohybuji. Oko 3 zdv8su je drZeno v
poloze pro zavdSeni hlavnim Sepem 4. Aby se usnadnil nib&h a
pfesné usmdrnem’ oka 3 z4v¥sy je zAvEs vybaven usm¥rnovicim
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nib&hem 5. Oko 3 zAvdsu se opird o jistfci &ep 6, jeZ je tla-
den pruZinou 7 jisticiho &epu 6, opifenou o viko 8 jisticiho
gepu 6, Jistlci 8ep 6 je opatien signalizadnim kolikem 9,
opirajicim se o tlad{itko koncového mikrospinale K 1, Mezi
jistlicim Sepem 6 a hlavnim Sepem 4 Je vale V, kterd je v&ts{
ne# "mrtvy krok" koncového mikrospinade K 1, Hlavni &ep 4 je
tlafen pruZinou 10 k viku 11 s mikrospinadem K 2, pridemZ viko
11 je upevnino Srouby 12, PruZina 10 hlavniho &epu 4 se opira

o zakondeni pouzdra 13 hlavniho &epu 4, Hlavni &ep 4 je opatien
tdhlem 14 Sepu. Tahlo 14 &Sepu je didlkovd ovladano (primodarym
motorem, nebo silou pa%i Fidide), prifemZ umoznuje odpo jenf

oka 3 zAv¥su a ziroven odjistdni za¥izeni, kdyZ pruZina 7 jisti-
cfho &epu 6 se opFe vystupkem 16 o hlavni &ep E. Jistlci &ep 6
je opatfen dorazem 15, ktery znemoiﬁnje plastickou deformaci
signalizadnino koliku 9. V§stupek 16 jisticiho Yepu 6 protne
dridhu hlavniho €epu ﬁ.a‘umoini dosednuti hlavniho &epu 4 na
vystupek 16, Drzak 17 mikrospinade K 1 umo#nu je sefizeni kon-
cového mikrospina&e K 1 posouvanim,

Proti mneZiddoucimu vysunuti depu h je.napiiklad zavés zabez-
peden zapaakou 20 otodnou kolem &epu zédpadky 21 a pritladovanou k
pevnému tédhlu 14 dvojitou radidlni pruZinou 22. KdyZ ep zavé-
‘su 14 dosedne na mikrospinad¢ X 2, uvolni se napdti v lanu 18
a krouZek zapadky 19 protne lano 18 . pomoci dvojité. radiil-
ni pruZziny 22 a zapadka 20 brani neZidoucimu vysunuti Zepu 4.

Zatizeni pracuje nisledovnd: Po navedeni oka 3 zAv¥su Je-
pu do prostoru tdlesa zhvésu dojde k odtladeni jistfciho Cepu
_12, prifem? signalizadni kolik 9 sepne mikrospinad K 1, nadeZ
pruZina 10 hlavniho &epu 4 se zalne protladovat okem 3 z4vE-
su smdrem k viku 11 a po dosednuti sepne spinad¢ X 2. Je=~11
viechno v poradku koncového mikrospinade Kl a K2, rozsviti
kontroln{ svitilny (zelené barvy) Z 1 a Z 2.

Piedpokladem spravmné funkce je v3tsi hmotnost vleku, neZ
je sila (tladné) pruZiny 7 jistfciho &epu 6. Zavds je schopen
pripojeni, kdyz hlavni &ep i je drZen Vv pouzdie 13 depu, vystu-
pek 16, jistlciho Zepu 6.




Predmégt vynalezu
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Zarizeni pro spojovani pfivdsu s taZnym strojem a jeho sig-
nalizace, vyznadené tim, Ze sestidvd z hlavnfho Sepu (4) opatie-
ného tdhlem (14), zaji¥tdného v zadvdsné poloze pruZinou (10)
hlavniho depu (&), jeZ dosedaji na viko (11) s mikrospina&em

( K2 ), ptidem? jistlci Zep (6) je opfen o oko (3) zdvdsu

a signalizadni kolik (9) spinév elektricky okruh koncovym
mikrospinadem (K1) a Zarovky (21, Z2) sviti,

2 vykresy




240 154

© Q
2|~
<l
N T |
' ‘ { L
Q%\QJ%’}':’ —1] T o
\ ~T *W
=
. ( , ] B! &
- oo “ DA* = .
— My | N
=T - ‘ " . . —
‘ "\ ‘.\ >0 |§ :
7772277 N 1V

\  ©
& 3T

OBR. 1




240 154

¢ 490

il Al

8 .

7

£

9

| i)

— =T
| bru N
&;Hm_\\\_u \\\V\h&%_ -




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

