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(54) Za¥izeni{ pro ovléddéni spinaciho za¥izeni

Vynélez se tyké za¥fzeni pro ovlddén{ spinactho za¥izeni pouZivané zejména u Za-
sovych a sazbovych spinadti. Ng vstupu zabiréd ovladaé s dvojicemi Jezdcd programového
kotoute a ng vystupu ovlédd polbhu spinactho ze¥{zeni, nap¥. kontaktniho mecﬁénismu.
Pomaly pohyb dpinacich jezdcl se m&ni na mfikové pfeklopenivz Jjedné krajni polohy do .
druhé v Zase sefizeném polohami jezdcd na stupnici programového kotoute podle pevného
ukazatele. Ob¥ krajni polohy spinacfho zatfzeni ge st¥idajf, Jedna mdZe byt napt. za-
pinaci a druhéd vypinaci.

Jsou znéma r&zﬁé provedeni ovlada&l spinaciho za¥izeni, které Jje moZno rozd¥lit
do dvou skupin. V prynf skuping jsou ovladate, u kterych se vstupni &len zabirajici s
postupujicimi jezdci programového kotoude bud pravidelns pooté&{ v jednom smyslu nebo
se vrac{ vidy do stejné vychozi poloﬁy a tyto mi%eme nazvat "ovladale postupné". V dru-
hé skuping jsou ovlédale, u kterych se vatupni ¢len pfeklépi gt¥idavs z Jedné krajni
polohy do druhé a tyto miZeme nazvat "ovlédade klopné“. i ‘

v postupnych ovlédadd- jsou jezdei na programovém kotoué1 obvykle Jednotné a sti{-
dén{ funkci se zabezpeéuae v samotném mechanismu ovladaée vétélnou blokovénim a uvol-
Novénim per kontaktntho svazku na vhodng tvarovanych rohatkédch nebo vadkéch. P¥i tom -
se vyufivd prufnosti kontaktnich per k pomalému napinéni a m%iquému'vyDOuéténi. U ji-
nych konstrukc{ postupnych ovladadd se k napindni a vypou3tini %ouiivé peamocné pero s
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hvzdict 9-m§ikovj pohyb vznikne zapadnutim pera s kladiékbu mezi dv¥ sousedn{ ramena
hv&zdice. Jako kontaktni mechanismus mG¥e potom poslou¥it n& jaké samostatnd Jjednotka,
nap¥. mlkrospinaé. V jiném, ale mechanicky néro&ng jsf{m uspofddéni, gse postupny a miiko-
vy pohyb rohatky vytvd*{ soustavou dvou nebo vice pék spojengch s pruZinami. Jedna pédka
Je v.zébiru s Jjezdei programového kotoude, pomalu se napind a%¥ do vypuéténi kdy m¥iko~
vym zp&tnym pohybem posune rohatku pomoci zépadky, nebo st¥{davé natéaf{ vadkua pomoct
dvojpolohového mechanismu, U klopnych ovladaéd 8¢ vidy pouifvaji dvojice jezded; kde
kaZdy jezdec v této dvojici m4 Jedno uréité vyhotoveni které zprostredkujf prekldpang
vstupntho &lenu ovlédade a tim se zabezpeluje st¥fdéni funkci, Jeden druh jezdce Je
potom nap¥. zapinaci a druhy vypfnac{. V dosud pou¥fviném provedeni jsou jezdce opat-
Feny zéb¥rovymi kolfdky « vetupni &len ovlddate je tvofen dvoYramenngm k¥idélkem, u
kterédho s jednfm ramenem zabird zapinacd{ Jezdec a s druhym ramenem vypinaci jezdec.
‘Zéb&rové kolftky se pohybujt ﬁo koncentrickjch kruhovych drahdch rizného polomira &
osa~pfepiggciho k¥idélka, kterd Je rovnob&%nd s osou programového kotoute, le%f mezi
ob&ma kruhovymi dréhami, Na ose pfebinqciho kridélka je pevny unésed, ktery ovldds
volng otoinou kulisu., UnéZed Je vézany s klopnou pru%finou vlésenkového tvaru, kterd je
pFibli¥ng v stiednt poloze nejvice stladend a tak vznikd bod zvratu. V klidové poloze
Jo uné3ed vidy v jedné z krajnich poloh a prl zébéru pfepinactho k¥iddilka s ngkterym
Jezdcem gse zaine pomalu niatéd&et a napfnat pru¥inu a¥% do bodu zvratu, kdy nastane ptso-
benim prufiny m%¥ike¥§ pohyb a% do druhé krajni polohy. Pri tomto nZikovém pohybu
strhne und¥ed kulisu, kterd ms pfibliZin¥ polovient vykyv v porovnédni s unéSedem 'a kuli-
sa zmini{ poléhu spinactho mechanismu, nap#. kontaktniho svazku., Tento stav trvd a% do
pfichodu dalstho jezdce s opainou funkc{, kﬁery se dostane do zéb¥ru s druhym ramenem
prepinactho k¥idélka a cely pochod probfhé podobni, ale v.obréceném amyslu to&enf uné-
Seta. U takového klopndho ovlddade se priznivs uplatni kznetlcké energie, vzniklé po-
hybem uné¥ete po dosaZeni bodu zvratu, vznikd tak zeasilujfct U¢inek a v porovnén{ s
postupnymo ovlédadi, které prfmo napina jf pero kontaktntho mechanismu a jsou proto
Jednodusst, se vystadf za Jinak ste jnych podminex 8 mensi silou na spinacim Jezdei

a 2ziské se vit3{ spolehlivost funkce. DosaZeni podobné spbehlivosti u postupnych ovla-
dadl vede k vy3e popsanym pékovym machanismim, které jsou ale v porovnéni s k10pnym
ovlddadenm sloixtéaéi. Z t¥chto dtvodd se klopné ovlédade pouéivaai u néroé¢nd jifch spi-
nady pohénénych hodinovym strojem 12 postupné ovlédaée 8 pfimym napindnim per kontakt~
nfho mechanismu u ménd néroénych spinaéﬁ pohénénjch synchronnim motorkem, Vyhodou
klopného ovlddate proti postupnému je i to,%e ka%dy druh Jézdce mé jednoznadnou funkel,
napf, zapinéni nebo vypinénf a tim ge usnadfinje serizovénf programového kotouée a za-
mezuje se pfipadnému obréceni funkef.

Nevyhodou klopného ovlédsde v uvedendm uspdfddéni jsou pomérné velks néroky na
prostor, zpisobené pohvbem ovlddacich kolidkd po dvou ‘koncentrickych drahéch. Tim se
vynucuje umisténi &ésti ovlddaie pod obvod programového kotoude a je znemoZnino vice-
nésobné uspofédéni 8 dvéma a% Styfmi programovymi kotoudi na spoledné ose, ktersd se v

poslednim ase vy¥aduje pro riznd spinact dkony,nap®., pro ovlddén{ trojtarifu nebo &tyd-
“tarifu.
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Pri Yedeni t¥chto spinacich udkond s jednim programovym kotoutem jsou nutné slo%ité
nédstavby pro ovlédéni na vrchnf i spodnf strané kotoude a celé zaffzeni je proto drahé
a mé omezenéd moinosti v porovnéni se stavebnicovym usporéddénim vicekotoucovym.

Uvedené nedostatky Q rozhodujfc{ mi{¥e odstrahuje za¥{zeni pro ovlédéni spinaciho
-zaﬁizeni, ze jména pro programové spinale pohéhéné bodinovjm strojem, slou¥fief pro pre-
veden{ pomalého pohybu spinacich jezdcd na miikovou zméhu polohy spinaciho za®fzenf s
klopnou prufinou podle vynélezu. Zarfzenf sestévd z programového kotoude s jezdci,které
zabirajl s ovlddacim za¥fzenim. Jeho podstata spolivd v tom, %e k ose programového ko;
toude Jje kolmé osa ovlédate, na kéerou Je pew¥ns pripojen zéb&rovy segment, volng na-
sunuta kulisa a prestavitelnd upevnin unésef. Kulisa miZe mit pracovni pkbohu Sroubo-
vicového tvaru, kterd je v zébdru s ovlddacim ¢lenem spinacfho zafizeni, Kulisa miZe
byt opattena vatkovou plochou tvorifci telnf ovlddéni. Segment a kulisa mohou byt zho-
tovené z plastu.

Vyhodou uspofédént podlé vynélezu je, Ze kulisa ov1l4dé spinaci zaff{zen{ posuvnym
pohybem bud na éikmé bo¢ni plbée nebo na telnf ploSe tvaru vatky. Ovlédaci plocha je
ugporddéna tak, aby v obou krajnich polohédch kulisy vznikal p¥idriny G&inek vlivem
zpstného pﬂaobeni spinactho za¥fzeni, kterym mife byt mikrospihaé, kontsktn{ svazek,
mistkovy kontakt nebo libovolny spinaci machaniamuS'ovlédany.posuvnjm pohybem. Uvede
nym za¥fzenim se pomaly pohyb jezdel piemdni v mZikové plsocben{ spinaciho zafizeni pi¥i
pot¥ebd relativn¥ m§1é'aily, protoZe ha bezpetné ovléddni spinacfho zaffzen{i se Vyataéi
s prufinou slab3f ne% u soutasnych zaffzenf. Tim se také umoifiuje soudasné piscbeni
Jezdcd u vicekotouéového'uspofédéni. Podminkou gprévné funkce Jje pouze symetrické
poloha zéb&rového segmentu v obou krajnich polohéch vi¢i drahém spinacfch jezdcl, coZ
se zabezpeli serfzenim pdlohy undZete na ose ovlédate. Potom plsobf ovlddad sprévns v
8ase se¥izenédm na programovém kotouéi.bez ohledu na tvar Jjezdcd nebo na tvar segmentu,
pokud tyto tvary jinak nebrénf funkci mechanismu. Dals{ vyhodou tohoto uspofdddni Je
mo¥nost rozmfst3ni soutdsti na minimélni prostor, piitem% je cely ovlddad umistdn mimo
plocha projramového kotoute, ktery miZe byt pomsrn¥ maly s jen jeho jezdce zasahuji do
dréhy zébé&rového segmentu. Ti{m se také umozﬁuje‘stavebnicové konstrikce s vdt3im podtem
programovych kotoudd s ovlédadti umisté&nymi nad sebou, sestava programovych kotouth se
pPi tom miZe vyjmout a op&t nasadit bez nutnosti demontd¥e ovlédadd. Takto se Jjedno=-
duchym zplsobem a na malém prostoru dosédhnou kombinace potfebné pro rﬁzné spinaci cykly,
s ohledem na malou sflu pot¥ebnou pro napinéni Jjednotlivych ovlddadd je moZny pohon
programovych kotoutd hddinovym strojem be z p¥ekroteni p¥fpustné hodnoty krouticiho
momentu na h¥fdeli programovych kotoudd. ’ ’

P¥{klad usporéddén{ podle vyndlezu je znézorn¥n na p¥ipojeném vykresu, kde obr. 1
pfedstavuje néryé s vyvznalenim zébi&rovych ¢dsti spinacich jezdcd, obr. é pfedétavuje
bokorys a obr. 3 pldorys spolu s ddati programévého kotoude, na kterém je upevn¥na
sedna dvojice spinacich jezdcl a kde Jjsou vyznaleny dréhy t&chto jezded /I,0/, na kte~
rych'vzniké dotyk se zébgrovym segmentem. Na obr. 4 je v néryse znézqrnéné vzé jemné

poloha unéSede a kulisy v pddoze zapinac{f "I" a na obr. 5 v poloze vypinaci "O".
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-Na obr. 6 Je schematicky naznaten valkovy tvar kulisy a polohy kontaktniho zafizent
pro p¥ipad éehniho bvléddén{,

Na ovlddadi 1 je otodn¥ ulo%ena osa 2 ‘ovlddade, na které je pevn¥ nalisovany zé-
bérovy segment 3, voln¥ nasunuta kulisa 4 2 setiditeln¥ pripevniny undzes 2 Unéseé 5
Je spojeny s klopnou pruéinou 6 vldsenkového tvaru, kterd je ‘Jednim koncem uloiena na
vodicim éepu 7 pevn& spojenym s nosnou &tésti ovlédade 1 a druhym koncem na undZectm
Zepu 8, ktery je excentiricky upevniny na undedi. 2+ Ob¥ krajni polohy kulisy 4 jsou vy-
mezeny zsrdfkami 15 na nosné &dsti ovlddace 1, o které se knlisa 4 opiré svym vymezova-
cim ramenem 16. Na protilehlé strans kulisy 4 ae pracovnif plocha 17 tvaru éroubovzce,
‘kteréd je v zéb&ru s ovlddacim &lenem 18 spinactho za¥fzent 19. Na pracovnf plose 17
kulisy 4 je p¥fdrinéd hrana 20. Namisto pracovni plochy 17 Sroubovicového tvaru se miZe
pouxit tvar kulisy 21 s &elnim ovlédénim 21, kterd zabfrd s ovlddacim ¢lenem 18 spi-
nactho za#fzenf 19 prostfednictv(m vackové plochy 22. Na programovém kotoudi 11 jsou
upevnéné zapfnac{ jezdce 9 a vypinac! jezdcs 10, programovy kotoud ll se otééi na ose
12.

' Poloha klopné pru%iny 6 Jje volena iak, aby pribliZnd v poloviiy vykyvua unééeée 5-
byla maximélng stlaéené takZe v této poloze vzniké bod zvratu, Stlaéovéni klopné
prufiny 6 prost¥ednictvim unééeée 3 vznxké p¥i zdb¥ru segmentu 3 bud se zapinacim jezd-
cel 9 na jeho dréze I, nabo 8 vypinacim Jezdcem 10 na jeho dréze 0. P¥i zdb&ru s nikte-
rym z Jezdct se zdbirovy segment 3 natédf a% do bodu zvratu, kdy nastane. pFeklopen{ v
klopné pruiing., Tento miikwyy pohyd se pfenese z undzede 5 na kalisu 4 prostrednictvim
zéb&rového &epu 13, ktery se pohybuje ve vytezu 14 kulisy 4 a preaune kulisu 4 z Jjedné
krajn{ polohy do druhé. Pridring hrana 20 Zabezpeluje stabilitu polohy kulisy 4 p¥i
pomalém pohybu zéb¥rového segmentu 3 aZ do bodu zvratu, kdy nastane miikové pfeklopeni.
V pripad¥ kulisy 2l s ¢elnim ovlddénim je cely proces analogicky 8 tim rozdilem, %e
spinact zafizeni 8e neovlddéd pohybem rovnobdinym.s psou 2 ovlddade, ale pohybem k této
ose kolmym, ) )

Vynélezu se pouiije u programovych - sazbovych a tasovych spinady, zeJména v péi-

pad¥ pohonu hodinovym stroaem. ‘
PREDMET VN {182 |

l.ZafizenI _pro ovlédéni spinaciho zafizeni zejména pro. programové spinaée pohénéné
hodinovym strojem slou%ic{ pro pfevedent pomalého pohybu apinacich Jezded na mixko—
vou zmdnu polohy spinactho zatfzent s klopnou prufinou, seatévaaici z programového
kotoute s jezdci, které zabiraj{ s ovlddacim za¥izenim, vyznaéujici 8e tim,%e k ose )
/12/programového kotouée /11/ je kolmé .osa /2/ ovlédaée /1/,na kterou Je pevng pripoaen
zéb¥rovy segment /3/,volng nasunuta kulisa /4, 21/a prestaviteln¥ upevnin undses /5/

2.Zafi{zent podle bodu 1, vyznadujicf se tim "fe kulisa /4/mé pracovni plochu /17/§roubo-

vxcového tvaru,kterd je v 24b3ru s ovlddacim élenam /18/spinactho za¥fzent 719/,
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3.Zat{zeni podle boda 1, vyzna¥ujic{ se tim, %e kulisa /21/ je opatfens Vaéko§ou plochou
/22/ tvo¥ict &elni ovlédéni.

4.Zaf{zenf podle bodd 1 a% 3, vyznadujicl se tim, Z%e segment /3/ a kulisa /4,21/ jsou
zhotovend z plastd;

6 vykrest
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