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Mechanicky princip spousténi a zvedani patého pohanéného kolecka

Oblast techniky

Vynalez se tyka oblasti zdravotnickych prostfedkii vybavenych pridavnym ¢&i pohanénym patym
koleckem, ptedevsim jde o mechanicky princip spousténi takovéhoto kolecka. Tato mechanika
milzeme byt ovladana prostfednictvim pedalt centralniho ovladani kolecek (COK), nebo i1 pomoci
servomotoru ptipojenému k COK.

Dosavadni stav techniky

Ve stavajicim stavu techniky jsou ve zdravotnickych zatizenich znamé zdravotnické prostredky,
napriklad nemocniéni l0zka, oSetfovatelska liizka a ktesla, ¢i l0zka pro rychlou pomoc nebo
transportni nositka (dale v textu souhrnné jako nemocnicni lizka), osazené pojezdovymi kolecky
pro snadny presun pacienta z ordinace, ze salu nebo sanitky na pecovatelsky pokoj ¢i misto
intenzivni péce. VétSina téchto zdravotnickych prostfedkll navic disponuje patym pojezdovym
koleckem, které je s vyhodou samostatné pohanéné.

Nemocnicni lizka ve vét$iné ptipadti disponuji podvozkem neboli soustavou pojezdovych kolecek,
a to z dlivodu casté potreby s témito nemocni¢nimi lizky manipulovat ¢i popojizdét. Na druhou
stranu je potfeba tato nemocnicni liZka rovnéZ nechat stat na misté, a tak je nutné tato lizka
bezpecné zabrzdit. Pro snadnou manipulaci pti drobném popojizdéni ¢i nutnosti smérovat lizko do
sméru jizdy jsou pojezdova kolecka navic otaciva okolo svislé osy takzvané do sméru jizdy.
Na nemocnicnich lizkach jsou béZzné umisténa Ctyii kolecka, alternativné miize 1izko disponovat
1 patym pojezdovym koleckem. Paté kolecko je kolecko takzvané dopliikové a je vyuzivano pro
snadnéjsi manipulaci s liZkem. Byva umisténo ve stfedu podvozku a je ¢asto pohanéno samostatné
vlastnim pohonem, ¢asto byva soucasné smérovym a taznym koleckem.

Nemocnicni lizka disponujici podvozkem se éEtyfmi pojezdovymi kolecky maji pro lepsi
manipulaci alespoil jedno nebo dvé kolecka vybavena funkci pro zajisténi do pfimého sméru jizdy.
Drive se bézné kazdé kolecko na lizku ovladalo samostatné pomoci jednotlivych brzdnych pedald
umisténych na kazdém pojezdovém kolecku jednotlivé. Posléze se z bezpeénostnich divodi
vyvinulo centralni ovladani kolecek (takzvané COK), které umoziuje pomoci jedné paky ovladat
vsechna pojezdova kolecka najednou. Nemocnic¢ni lizko tak mlize mit ovladaci paku pojezdovych
kolecek umisténou kdekoli na ramu podvozku, ¢i ptipadné u kteréhokoli z pojezdovych kolecek.
S vyhodou vSak ma nemocniéni lizko vice jak jednu ovladaci paku na podvozku, a to z toho
diivodu, aby bylo mozné zajistit pohyb ¢i aretaci kolecek z kterékoli strany lizka, kde se prave
nachazi obsluha dané¢ho nemocni¢niho lizka.

Standardné ma centralni ovladani pojezdovych kolecek tti polohy:
- Zabrzdéno - vSechna kolecka jsou zabrzdéna proti jizdé€ a i proti otaceni do sméru jizdy;

- Volno - vSechny kolecka se volné otaci jak pro jizdu, tak do sméru jizdy. Lizkem lze
pohybovat volné do vSech sméra.

- Smeérova jizda - jedno ¢i dvé kolecka jsou zajistény v poloze do sméru jizdy doptedu ci
dozadu.

Vyse zminéné centralni ovladani pojezdovych kolecek mtize byt ovladano ¢isté mechanicky, avsak
s vyvojem technologii a vznikem potreby usnadnit manipulaci se zatizenym lizkem, na kterém lezi
pacient, doslo k ptidavani patého pojezdového kolecka. Paté pojezdové kolecko mlize byt rovnéz
mechanické nebo vybavené elektromotorem, ktery kole¢ko pohani a/nebo brzdi, pfipadné zveda a
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spousti dané kolec¢ko na podlahu pro usnadnéni ptepravy nemocni¢niho lizka. Paté pojezdové
kolecko vybavené elektromotorem ma vlastni elektrické ovladani jak pro spousténi, tak i pro pohyb
kolecka. V pripadé, Ze nemocniéni lizko disponuje timto patym pojezdovym koleékem, musi na
jeho ovladaci byt umisténa signalizace, zda jsou ostatni pojezdova kolecka odjisténa ¢i nikoli, a to
z toho dlivodu, aby mohl personal pojezdové kolecko bezpecné ovladat a s lizkem pohybovat.
V ptipadg, Ze tuto signalizaci ovlada¢ patého pojezdového kolecka €1 Fidici jednotka liizka nemayji,
musi personal obsluhujici lizko fyzicky zkontrolovat, zda jsou ostatni pojezdova kolecka v pozici
odjisténo, pokud s Iizkem hodla manipulovat, aby nedoslo k poskozeni ltizka ¢i ohrozeni zdravi
pti prepravé pacienta. Tento typ feSeni manipulace s lizkem je nevyhodny, protoZze vyzaduje dva
zcela oddélené a na sobé nezavislé systémy pro ovladani ctyf pojezdovych koleéek na podvozku a
pro ovladani patého pojezdového kolecka. Toto feSeni navySuje hmotnost lizka, jeho naklady 1
narocnost vyroby.

Avsak v soucasné dobé dochazi k trendu ovladat pojezdova kolecka dalkové, coz je vyhodné
predevS§im, kdyZz jsou l0zka vybavena patym pohanénym pojezdovym koleckem. V rameci
centralniho ovladani pojezdovych kolecek je tfeba také ovladat soucasné s pojezdovymi kolecky 1
centralni ovladani spousténi patého pojezdové kolecka. Centralni ovladani koleéek (COK) je v
nami predstavovaném pripadé spojeno s novym mechanismem spousténi patého pohanéného
kolecka. Ve vétsiné pripadi maji pohanéna pata kolecka bud’ mechanické spousténi patého
kolecka, nebo elektrické ovladani spousténi, neni znamé patentové feSeni, kdy je centralni ovladani
kolecek (COK) ovladano mechanicky a elektricky soucasné neboli dualné a soucasné, aby tak bylo
toto dualni ovladani pojezdovych kolecek spojeno se spousténim patého pohanéného kolecka.

Ptipadnym ptikladem elektrického ovladani pojezdovych kolecek je ve stavu techniky patent
spolec¢nosti STRYKER s ¢islem US 8701229B2. Tento patent popisuje systém mechanického
prepinace pro mechanické Ci elektrické centralni ovladani pojezdovych kole¢ek. Nemocniéni lizko
je vybaveno centralnim ovladacim pedalem umisténym zhruba uprostted podvozku ltzka, kterym
1ze mechanicky ovladat vSechna Ctyfi pojezdova kolecka najednou do vsech poloh, tj. zabrzdéno,
volno a jizda. Centralni ovladaci pedal 1ze mechanicky pootocit a za pomoci ptepinace je centralni
ovladani ptepojeno na elektrické. Zména polohy je snimana senzorem v mechanickém prepinaci.
V jedné poloze pedalu je tak nastaveno centralni mechanické ovladani pojezdovych kolecek a v
druhé poloze dalkové elektrické ovladani pojezdovych kolecek. V tomto lze spatfovat posun v
logice centralniho ovladani pojezdovych kolecek, kdy si obsluha nemocnicniho lizka mtze zvolit
zpusob, jakym bude ovladat pohyb a brzdéni pojezdovych kolecek. Nevyhodou je, ze obsluha
nemocnicniho lizka musi vzdy zjistovat, zda je centralni ovladani pojezdovych kolecek nastaveno
na mechanické ¢i elektrické. V ptipadé, Ze je v provozu elektrické ovladani nelze bez
mechanického prepnuti pomoci pedalu ovladat mechanicky brzdny systém, a naopak bez prepnuti
pomoci tohoto pedalu nejde nasledné ovladat systém elektricky ¢i jinym pohonem, souc¢asné musi
byt toto prepnuti signalizovano v ovladaci lizka. V tomto pripadé neni lizko osazeno patym
pohanénym koleckem.

Dals$im nejbliz§im stavem techniky je patent spolecnosti STRYKER s ¢islem US 10806653B2.
Popisovany patentovany systém vyuziva jak manualni, tak dalkové elektrické ovladani
pojezdovych kolecek, avsak toto feSeni je zcela odlisné od nami predkladaného dualniho feSeni
ovladani pojezdovych kolec¢ek. Lizko popisované v tomto patentu je vybaveno podvozkem s
elektromotorem a spojovaci sestavou (spojkou), na kterou navazuje ovladaci pedal. Ovladaci pedal
umoziuje mechanické ovladani pojezdovych kolecek a elektromotor umoziuje elektrické ovladani
pojezdovych kolecek, ale pouze za predpokladu, Ze je pedal mechanického ovladani pojezdovych
kolecek vzdy v neutralni vychozi poloze. Pokud bude 1izko zabrzdéno mechanicky a ovladaci
pedal nebude ve vychozi neutralni pozici, nelze pouzit elektrické ovladani pojezdovych kolecek a
naopak, pokud bude lizko zabrzdéno mechanicky, nelze pouzit elektrické ovladani pojezdovych
kolecek bez ptepnuti ovladaciho pedalu do neutralni vychozi pozice. Personal a obsluha ltzka tak
stale musi fyzicky kontrolovat polohu ovladaciho pedalu pro volbu zptisobu ovladani pojezdovych
kolecek. Ani v tomto pripadé neni centralni ovladani kolecek (COK) pripojeno na ovladani
spousténi patého pohanéného kolecka.
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DalSim patentem ve stavu techniky tentokrat tykajici se spousténi patého pohanéného kolecka je
patent spolecnosti Huntleigh Technology Ltd. US 11311439 (B2). V tomto patentu se popisuje
sestava patého pohanéného kolecka ¢i dvojice pojezdovych koleéek umisténych mezi ram
pojezdovych kolecek. Tento zvedaci mechanismus patého kolecka nebo kolecek je uspotadan pro
zvedani a spousténi kontaktem mezi zvedacim loziskem a zvedacim blokem. Kolecko se zvedne,
kdyZ se zvedaci blok pohybuje smérem ke zvedacimu lozisku a zvedaci loZisko se pohybuje nahoru
podél thlove usporfadaného povrchu. Zvedaci mechanismus disponuje usporadanym povrchem s
nékolika koliky, do kterych zapada Stérbina vidlice na oto¢né htideli. Tento zpiisob spousténi a
zvedani kolecka je mechanicky pomoci pedalu. Avsak pro velkou a téZkou konstrukci neni napojen
na centralni ovladani kolecek (COK) a brzdéni ostatnich kolecek musi byt feSeno zvlast. Rovnéz
toto spousténi neni ani kviili své konstrukei elektronické. Pro ovladani spousténi tohoto patého
kolecka je tfeba samostatny pedal, ktery je potfeba ovladat pouze ze stiedu boku lizka. Nelze tak
ovladat spousténi odkudkoliv z ramu lizka, a to ani elektronicky. Tento mechanismus ovladani
patého kolecka je prilis tézky a konstrukéné komplikovany, rovnéz finanéné i technicky naroény
na vyrobu.

Z vyse uvedenych divodil bylo nasim zamérem vyvinout konstrukéné jednodussi, rychlejsi a
bezpecné centralni ovladani pojezdovych kolecek a soucasné s timto centralnim ovladanim
moznost ovladat spousténi a zvedani patého pohanéného kolecka, které je mozné ovladat dualné,
to znamena jak mechanicky, tak i elektricky, bez potieby signalizovat nebo fyzicky kontrolovat,
jaky zplsob ovladani pojezdovych kolecek je v danou chvili aktivovan nebo mozny k pouZiti.
Obsluha lizka tak nemusi nijak uvazovat nad volbou zplisobu ovladani pojezdovych kolecek a
soucasné je 1 zfejmé v jaké poloze je tfeba mit 1 paté pohanéné kolecko. Zaroven se tak zvysuje
bezpecnost manipulace s danym lizkem.

Podstata vynalezu

Vyse uvedené nedostatky odstrafiuje zdravotnicky prostfedek, naptfiklad nemocniéni lizko,
oSetfovatelské Iizko a kteslo, ¢i liZko pro rychlou pomoc nebo transportni nositka (dale v textu
souhrnné jako nemocniéni 1izko) vybaveny podvozkem s dualnim ovladanim pojezdovych kolecek
a patym pohanénym koleckem.

Nova feseni pojezdovych kolecek popisuje ptihlaska vynalezu predkladatele ,,Sestava ovladani
pojezdového kolecka* pod ¢islem PV 2020-539, ktera se tyka trojité vacky pojezdového kolecka,
jez umoznuje ovladat pojezdové kolecko s daleko mensi silou, nez jakou je tfeba vyuzit na ovladani
stavajicich pojezdovych kolecek. Novym typem pojezdového kolecka je 1 kolecko s pasovou
brzdou popisované v prihlaSce vynalezu predkladatele ,,Sestava obousmérné pasové brzdy pro
pojezdové kolecko™ pod Cislem PV 2020-250. Obé tyto patentové piihlasky jsou timto zahrnuty do
této ptihlasky vynalezu v celém svém rozsahu.

Podvozek s dualnim ovladanim pojezdovych kolecek popisuje prihlaska vynalezu ptredkladatele
,Lizko s centralnim dualnim ovladanim pojezdovych kolecek™ pod ¢islem PV 2022-205, které se
tyka centralniho dualniho ovladani pojezdovych kolecek. Toto ovladani umoznuje za pomoci
specialné uzplisobeného servomotoru ovladat vSechny polohy centralniho ovladani kolec¢ek dvojim
zpisobem soucasné. Dualni ovladani znamena, Ze je mozné ovladat pojezdova kolecka jak
manualné pomoci pedali manualniho ovladani, tak 1 elektronicky prostfednictvim ovladace
umisténého na postranici nebo zavéSeného na postranici. Timto ovladacem je ovladan servomotor
ptipojeny na centralni ovladani kolecek (COK), a to vse bez potieby signalizace ¢i upozornovani,
v jaké poloze se nachazi ovladaci pedaly pojezdovych kolecek. I tato patentova ptrihlaska je timto
zahrnuta do této prihlasky vynalezu v celém svém rozsahu.

Nami predkladané reseni odstranuje selektivni ovladani pojezdovych kolecek, kdy je nutno bud’
ovladat pojezdova kolecka pouze elektricky, nebo naopak pouze mechanicky. Na nemocni¢nim
ldzku je tedy nutné vzdy néjakym zplisobem signalizovat obsluze lizka, zda je aktivovano ovladani
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elektrické nebo manualni.

Predkladané feseni predstavuje nemocniéni 1izko pro pacienta, které zahrnuje nosnou plochu
lizka, ktera je uzpiisobena pro podepreni pacienta, horni ram lizka, zdvihaci mechanismus liizka,
spodni ram liizka neboli podvozek, pojezdova kolecka spojena cepem se spodnim ramem a pedal
centralniho ovladani pojezdovych kolecek. Pedal centralniho ovladani kolecek ovlada vzdy bud
dvé pojezdova kolecka sprazena spojovaci ty€i se Sestihranem, nebo vSechna Ctyfi pojezdova
kolecka pomoci tahla, které spojuje obé spojovaci tyce se Sestihranem. Pomoci pedalu centralniho
ovladani kolecek se pojezdova kolecka ovladaji mechanicky uvedenim pedalu do pozice jizda,
brzda a volno.

Pojezdova kolecka lze rovnéz ovladat elektricky pomoci ovladaciho motoru, s vyhodou
servomotoru, hydraulického motoru, elektrického motoru nebo jinych znamych typl motora.
Ovladaci motor mlize byt umistén na tahle centralniho ovladani pojezdovych koleéek nebo na
spojovaci ty¢i alespon dvou pojezdovych kolecek.

Predkladané feseni s vyhodou spojuje oba typy ovladani pojezdovych kolecek, tj. mechanické a
elektrické bez nutnosti signalizace, které ovladani je aktivovano, a bez nutnosti ménit pozici pedalu
centralniho ovladani pojezdovych kolecek do neutralni pozice. Ovladaci motor je pevné spojeny s
tahlem centralniho ovladani kolecek a to tak, aby bylo mozno ovladat pojezdova kolecka pedalem
centralniho ovladani kolecek, ale soucasné 1 motorem. Pfedkladané reSeni ovladani pojezdovych
kolecek je tak plné dualni, protoZze pfi mechanickém ovladani pojezdovych kole¢ek dochazi k
prestavovani motoru, ktery diky svému vnitfnimu usporadani klade minimalni odpor, a naopak pti
elektrickém ovladani pojezdovych koleéek dochazi k pteneseni elektrické sily na tahlo centralniho
ovladani pojezdovych kolecek, které prestavi pozici pedalu centralniho ovladani nebo spojovaci
ty¢e pojezdovych kolecek, ktera s vyhodou mlze nahrazovat samostatné pedaly ovladani
jednotlivych pojezdovych kolecek.

Nami predkladané feSeni servomotoru je navrZeno tak, aby jeho konstrukce méla dostatec¢nou silu,
pokud je aktivovan, a naopak v ptfipadé deaktivace servomotoru, aby bylo moZné pohybovat
vnitinim mechanismem servomotoru tak, aby servomotor kladl co nejmensi mechanicky odpor.
Takto navrzeny servomotor umoziuje dualni ovladani pojezdovych kolecek.

Servomotor je opatfen parem ozubenych kol neboli ptedlohou a pastorkem. Kombinace ptredlohy
a pastorku umisténych v servomotoru umoziuje dualné ovladat pojezdova kolecka, to znamena
mechanicky nebo elektricky bez ohledu na pozici pedalu centralniho ovladani pojezdovych
kolecek. Ozubena kola, neboli pfedloha a pastorek, se pohybuji a jsou v kontaktu s ozubenym
htebenem, ktery je na spodni strané opatfen vystupky, jimiZ je servomotor uchycen k tahlu
centralniho ovladani pojezdovych kolecek. Usporadani servomotoru mize vyuZzit 1 jiny typ
ptevodu jako naptiklad fetézovy prevod ¢i ozubeny femen atd. Sestava ozubenych kol neboli
ptredlohy a pastorku je nejvyhodnéjsi a nejméné poruchova v porovnani s jinymi prevody.

Nezbytnou soucasti servomotoru je snimaé polohy, ktery snima polohu ozubenych kol neboli
predlohy a pastorku. Snimac polohy jsou dva mechanické mikrospinace (MSP). Mikrospinace maji
dvé polohy sepnuto/ rozepnuto. Mikrospinace posilaji informaci o 4 polohach. Pro duélni ovladani
je nutna signalizace 3 zakladnich poloh - zabrzdéno, volno a smérova jizda. Jako ctvrta poloha je
mozné a vyhodné vyuzit takzvanou mezi-polohu, to znamena, Ze se servomotor nachazi v neurcité
poloze a neni ani v jedné z definovanych poloh zabrzdéno, volno a smérova jizda. Je mozné pouzit
1jiné snimace poloh jako napt. optické, magnetické, Hallliv senzor atd.

Vzhledem k tomu, Ze predkladatel patentové prihlasky vyvinul vySe popsany systém ovladani
pojezdovych kolecek specialnim elektromotorem (servomotorem), byl dal$im inovativnim
zplsobem vyvinut systém pro lehké a snadné mechanické spousténi a zvedani patého pohanéného
kolecka. Vzhledem k jednoduchosti a snadnosti tohoto mechanismu je mozné ovladat spousténi a
zvedani patého pohanéného kolecka pomoci vyse popsaného servomotoru.
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Mechanismus ovladani v jednotlivych polohach centralniho ovladani kolecek je zajistén pomoci
zavésné konstrukce pohanéného patého kolecka, ktera je pfipevnéna k podvozku pojezdovych
kolecek. Zavésna konstrukce obsahuje predlohu vacky, ktera je spojena alespon na jednom konci
s tahlem centralniho ovladani pojezdovych kolecek (COK), a na druhém opacném konci je
ptipojena k ramu zavésné konstrukce s vackou. Alespon jeden konec vacky je spojen s predlouhou
v bodé osy ptedlohy se zavésnou konstrukei a na opaéném konci s vackou, ktera se na tomto
opacném konci rozsifuje do tvaru pismena T. Vacka ve tvaru pismene T ma na kazdém svém
vrcholu ¢i konei pismena T vystupek pro zajisténi zasadnich dvou stéZejnich pozic patého
pohanéného kolecka. Tyto konecné vystupky na vacce jsou v kontaktu s kladkou vahadla, které
pohybuje s patym pohanénym kole¢kem. Vacka je na svém jednom konci v kontaktu s kladkou
vahadla. Vahadlo je na svém jednom konci osazeno kladkou a vedle kladky je vahadlo spojeno s
pruznym ¢élenem, ktery je na své opacné strané spojen s tahlem centralniho ovladani kolec¢ek (COK)
pomoci spojovaciho cepu. Vahadlo je naproti kladce na druhém konci spojeno se zavésnou
konstrukei patého kolecka v bodé osy vahadla s pohanénym koleckem. K ose vahadla, ktera je
tvorena trubkou, je pomoci dvou ramen pfipojeno paté pohanéné kolecko. Toto pohanéné kolecko
se zveda a spousti pomoci alespoil jedné zavésna konstrukce pripevnéné k ramu, pti¢emz alespon
jedna zavésna konstrukce obsahuje alespon jednu predlohu, jeZ je na jednom svém konci spojena
otoénym ¢epem k tahlu centralniho ovladani kolecek (COK), a na druhém svém konci je spojena s
osou predlohy vacky v jednom rohu zavésné konstrukce a s vackou, ktera je na svém opacném
konci v kontaktu s kladkou vahadla, které je na jednom svém konci spojeno s osou vahadla, pti¢emz
je pfipevnéno k zavésné konstrukei v bodé osy vahadla. Naproti kladce vahadla je vahadlo spojeno
s pruznym ¢lenem, jenz je na opacné strané pripojen k tahlu centralniho ovladani pojezdovych
kolecek, ke kterému je pripevnén servomotor dualniho prepinani jednotlivych pozic pojezdovych
kolecek a spousténi patého kolecka mezi manualnim ovladanim a elektrickym ovladanim vsech tti
pojezdovych pozic pojezdovych kolecek.

Pomoci tohoto specialniho mechanismu sestavy, ktera obsahuje ptedlohu spojenou s centralnim
ovladanim koleéek (COK), vacku ve tvaru T, jeZ je v kontaktu s vahadlem, ke kterému je ptipojeno
paté pojezdové kolecko, je umoZnéno obsluze ovladat paté pohanéné kolecko, a to jak manualné
pomoci pedalti centralniho ovladani kolecek (COK), tak i elektronicky pomoci ovladace motoru,
ktery ovlada polohy centralniho ovladani kolecek (COK) v ptipadé, Ze se obsluha rozhodne ovladat
lizko pomoci elektrického ovladani na lizku. Ovlada¢ miize byt soucasti ovladace umisténého na
postranicich ¢i Eelech lizka, avS§ak mutZze byt 1 pfidavnym ovladacem zavésné pfipojenym na
nékterou cast lizka. Ovladac¢ ovladani pojezdovych kolecek a patého pohanéného kolecka muze
byt rovnéz dalkovy, spojeny s centralni fidici jednotkou nebo hlavnim ovlada¢em umisténym na
lizku pomoci bezdratovych technologii napt. pomoci Bluetooth, wifi ¢i jinym bezdratovym
znamym zplsobem.

Objasnéni vykresu

Podstata vynalezu je dale objasnéna na prikladech jeho uskutecnéni, které jsou popsany s vyuzitim
ptipojenych vykrest, a to nasledovné:

Obr. 1 predstavuje schématické vyobrazeni lizka s pohledem na uchyceni patého
pohanéného kolecka.

Obr. 2 predstavuje schématické vyobrazeni mechanismu dualniho ovladani pojezdovych
kolecek pomoci servomotoru.

Obr. 3 predstavuje schématické vyobrazeni mechanismu dualniho ovladani pojezdovych
kolecek se servopohonem na spojovaci ty¢i pojezdovych kolecek.

Obr. 4 znazornuje bocni detail pohledu na uchyceni pohanéného kolecka v poloze jizda.
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Obr. 5 znazornuje boc¢ni detail pohledu na uchyceni pohanéného kolecka v poloze neutral.
Obr. 6 znazornuje bocni detail pohledu na uchyceni pohanéného kolecka v poloze jizda.
Obr. 7 znazoriuje detail pohledu z hora na konstrukci uchyceni pohanéného kolecka s

mechanismem pro zménu polohy pomoci centralniho ovladani kolecek (COK).

Priklady uskuteénéni vynalezu

Zdravotnicka zafizeni jako napf. nemocnicni 10zka, pecovatelska liizka, nositka a kresla (dale
souhrnné v textu jako nemocnicni lizko 1) jsou bézné opattena podvozkem s pojezdovymi kolecky,
aby mohl byt pacient nebo dané lizko pohodIné premisténo. Na obr. 1 je vyobrazeno lizko 1, které
sestava z ramu lozné plochy 4 1tzka, k niz jsou z bo¢ni strany pfipojeny postranice 2 a ¢ela 3. Tyto
postranice 2 a ¢ela 3 slouzi k zajisténi bezpecnosti pacienta na lizku 1. Ke spodni strané ramu
loZzné plochy 4 lizka je pripojen zdvihaci mechanismus 3, kterym je v tomto vyobrazeni niizkovy
zdvihaci mechanismus (alternativné vSak mohou byt pouzity jiné typy zdvihacich mechanismi
jako napf. elektrické teleskopické sloupy ¢i hydraulické zdvihaci mechanismy a jiné). Na opacné
strané je zdvihaci mechanismus 5 pripojen k ramu podvozku 6, pojezdova kolecka 8 jsou umisténa
na spodni strané ramu podvozku 6. Pojezdova kola 8 jsou umisténa v rozich ramu podvozku 6.
Pojezdova kolecka § jsou ovladana ovladacimi pedaly 7 pojezdovych kolecek, které jsou umistény
nad pojezdovymi kolecky 8 a jsou vzajemné propojeny tak, aby bylo mozné ovladat vSechna
pojezdova kolecka 8 z kterékoli strany nemocnic¢niho lizka 1. Takovéto vzdjemné propojeni
ovladani kolecek se nazyva centralni ovladani pojezdovych kolecek neboli COK. Na tomto
vyobrazeni je rovnéz vyobrazeno paté pohanéné kolecko 10, které je pripojeno k ramu podvozku
6 pojezdovych kolecek 8 pomoci zaveésné konstrukee 9. Zavésna konstrukee 9 je tvorena kovovym
ramem, ktery miiZze byt odnimatelny a tvofit tak ptislusenstvi nemocnic¢niho lizka 1, av§ak mtze
byt 1 trvalou soucasti ramu podvozku 6 pojezdovych kolecek 8. Na této zavésné konstrukci 9
pfipevnéné ke spodni strané ramu podvozku 6 mohou byt pfipevnény dva typy patych kolecek:
vodici pojezdové kolecko bez pohonu, anebo pohanéné kolecko 10 s motorem. V tomto vyobrazeni
je zde umisténo paté pohanéné kolecko 10, jehoZz spoustéci mechanismus je propojen s tahlem 12
ovladaciho pedalu 7 pojezdovych kolecek 8. Toto paté pohanéné kolecko 10 je pohanéno
elektromotorem, ktery je umistény pfimo v patém pohanéném kolecku 10. Paté pohanéné kolecko
10 je koncipovano jako pridavny modul k ramu podvozku 6.

Na druhém schématickém vyobrazeni je vyobrazen mechanismus dualniho ovladani 11
pojezdovych kole¢ek 8 za pomoci specialniho servomotoru, ktery umoznuje ovladat vSechny
polohy pojezdovych kolecek 8 dualnim zplisobem, tj. jak mechanicky pomoci ovladacich pedal 7
pojezdovych kolecek 8§, ktera jsou propojena pomoci tahla 12 centralniho ovladani kolecek, tak i
elektricky prostfednictvim elektrického dudlniho servomotoru 15. Funkce servomotoru 15 jsou
ovladany dalkovym ovladanim, které neni vyobrazeno, nicméné toto dalkové ovladani miize byt
se servomotorem 15 spojeno dratové ¢i bezdratové a byva umisténo bud’ na postranici, nebo na
nékterém z Cel lozné plochy, pfipadné mize byt zavéSeno na jakékoli casti lozné plochy ¢i
postranici. Z tohoto vyobrazeni mizeme vidét, Ze pojezdova kolecka 8 jsou vzajemné propojena
spojovaci tycCe 13, jez je v podobé Sestihranu spojena vzdy s alesponi jednim parem pojezdovych
kolecek 8 a je rovnéz spojena s ovladacimi pedaly 7 ovladajicimi jednotlivé polohy pojezdovych
kolecek 8. Spojovaci ty¢ 13 pojezdovych kolecek 8 je spojena ptes spojovaci ¢len 14 a tahlo 12
centralniho ovladani kolecek s druhym parem pojezdovych koleéek 8, které jsou opét spojeny
spojovaci ty¢i 13 tak, aby alespon jeden ovladaci pedal 7 ovladal vSechna pojezdova kolecka 8.
K tahlu 12 centralniho ovladani kolecek je pak ptipojen specialni servomotor 15, ktery umoznuje
dualni ovladani. Cely mechanismus dualniho ovladani je podrobné popsan v patentové prihlasce
»Lizko s centralnim dudlnim ovladanim pojezdovych kolecek™ pod cislem PV 2022-205, tato
ptihlaska je zahrnuta do této prihlasky v plném rozsahu.
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Na tfetim vyobrazeni je opét pouze schématické vyobrazeni pojezdovych kolecek 8 a jejich
usporadani. Opét je zde vyobrazeno feSeni s pfipojenim jiného typu servomotoru 15 pro ovladani
pojezdovych koleéek 8 dualnim zplisobem, které je opét podrobné popsano v patentové prihlasce
»Lizko s centralnim dudlnim ovladanim pojezdovych kolecek™ pod cislem PV 2022-205, tato
ptihlaska je zahrnuta do této prihlasky v plném rozsahu. Na tomto vyobrazeni se opét nachazi ¢tyti
pojezdova kolecka 8, pti¢emz alespon vzdy dva pary kolecek 8 jsou propojeny spojovaci ty¢i 13.
Oba pary pojezdovych kolecek 8 jsou prostiednictvim spojovaciho élenu 14 a tahla 12 centralniho
ovladani kolecek vzajemné propojena. V tomto vyobrazeni se vSak elektricky servomotor 15
dualniho ovladani nachazi alespon na jedné spojovaci tyci 13 alespon jednoho paru pojezdovych
kolecek 8 tak, aby mohl tento servomotor 15 ovladat jednotlivé polohy ovladacich pedali 7
pojezdovych kolecek 8. Zménou polohy ovladacich pedalli 7 pres spojovaci ty¢ 13 je rovnéz
ovladana poloha tahla 12, kterym je pak nasledné ovladana spojovaci ty¢ 13 druhého paru
pojezdovych kolecek 8, tudizZ jsou ovladany jak ovladaci pedaly 7, tak polohy pojezdovych kolecek
8 1 na opacné strané pojezdovych kolecek 8.

Na obou vySe uvedenych vyobrazenich, ktera jsou ilustrativni, jsou jen dva pary ovladacich pedalt
7 pojezdovych kolecek 8. AvSak nemocniéni 11zka maji s vyhodou vice ovladacich pedald 7 pro
ovladani pojezdovych kolecek 8 a to vétsSinou u kazdého pojezdového kolecka 8 tak, jako je tomu
na obrazku €. 1, kde je vyobrazeno celé nemocnicni liizko 1 i s patym pohanénym koleckem 10.
Ve vyobrazeni obr. ¢. 1 neni viditelné uloZeni servomotoru 15 pro dualni ovladani pojezdovych
kolecek 8, ale z vySe uvedeného vyplyva, Ze elektricky motor neboli servomotor 15 pro dualni
ovladani mize byt uloZzen kdekoli na ramu podvozku 6 pojezdovych kolecek 8 tak, aby byl umistén
bud’ na tahle 12 centralniho ovladani kolecek (COK) a ovliviioval tak vSechna pojezdova kolecka
8 véetné patého pohanéného kolecka 10, nebo kdekoli na bocni strané tak, aby byl spojen s alespon
jednim parem pojezdovych kolecek 8. Tedy, aby byl pfipojen na spojovaci ty¢i 13 alespon jednoho
paru pojezdovych kolecek 8, pficemz spojovaci ty¢ 13. Je propojena s druhou spojovaci tyci 13
druhého paru pojezdovych kolecek 8 prostiednictvim tahla 12 centralniho ovladani kolecek, ¢imz
je mozné ovliviiovat ostatni pojezdova kolecka § 1 paté pohanéné kolo 10.

Na ctvrtém obrazku je vyobrazena poloha patého pohanéného kolecka 10 v poloze jizda. Na tomto
druhém vyobrazeni je jiz vidét bo¢ni pohled na paté pohanéné kolecko 10, které je pfipojeno k
ramu podvozku 6 pomoci zavésné konstrukce 9 patého pohanéného kolecka 10. Paté pohanéné
kolecko 10 je v tomto vyobrazeni v poloze jizda, to znamena, Ze paté pohanéné kolecko 10 je
spusténé a v kontaktu s podlahou. Na tomto vyobrazeni je vidét ¢ast ramu podvozku 6, kterym
prochazi tdhlo 12 centralniho ovladani koleéek. K ramu podvozku 6 je pripevnéna zavésna
konstrukce 9 patého pohanéného kolecka 10, ktera je tvofena kovovym ramem, jenZ je pfipevnény
k ramu podvozku 6 nemocni¢niho lizka 1. Z tohoto boéniho pohledu je vidét, ze predloha 17 vacky
18 je na jednom svém konci ptipojena k tahlu 12 centralniho ovladani kolecek pomoci spojovaciho
¢epu 16. Na opacném konci je ptedloha 17 spojena s osou predlohy 23 ke spodni strané zavésné
konstrukce 9. V misté osy predlohy 23 je predloha 17 spojena s vackou 18, ktera je na svém
opac¢ném konci zakoncena ve tvaru pismena T, jehoZ horni hrana je zakonéena vilnou a na kazdém
konci jsou vystupky pro zajiSténi polohy na kladce 19 vahadla 20. Vahadlo 20 je na jednom svém
konci opatteno kladkou 19 a naproti kladce 19 je vahadlo 20 spojeno s pruznym ¢élenem 21, ktery
je na opacné strané pripevnén k tahlu 12 centralniho ovladani kolecek. Pruzny ¢len 21 je v toto
ptipadé plynova pruzina, avSak alternativné to mlize byt napt. ocelova pruZina, ktera je spojena s
vahadlem 20 alespon na jednom svém konci. Pruzny ¢len 21 ma za tikol tlacit na vahadlo 20 patého
pohanéného kolecka 10 tak, aby se paté pohanéné kolecko 10 pohybovalo smérem od ramu
podvozku 6 v pfipade, kdy jsou ovladaci pedaly 7 v poloze jizda. Alternativné mlize byt na tahlo
12 vyvinuta sila pomoci servomotoru 15 dualniho ovladani (popsaného vyse), ¢imz mize dojit k
elektrickému ovlivnéni polohy jak pojezdovych kolecek, tak i patého pohanéného kolecka 10.
Vahadlo 20 ma alespoil na jenom svém konci kladku 19, ktera je s vyhodou v kontaktu s vackou
18, a na svém opacném konci je vahadlo ptipevnéno pomoci spojovaciho ¢epu 16 k ramu zavésné
konstrukce 9 v misté osy vahadla 22 s pohanénym koleckem 10. K ose vahadla 22 je ptipevnéno
paté pohanéné kolecko 10, to je umisténé v mezerfe uprostted ramu podvozku 6 pojezdovych
kolecek 8.
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Na patém vyobrazeni je vyobrazena poloha neutral, kdy je paté pohanéné kolecko 10 nahote nad
podlahou ve zdviZzené poloze. V tomto vyobrazeni je vidét zavésna konstrukce 9 patého
pohanéného kolecka 10. Zavésna konstrukce 9 patého pohanéného kolecka 10 je pripevnéna k ramu
podvozku 6 pojezdovych kolecek 8. Tak jako u vySe uvedeného vyobrazeni je i1 na tomto
vyobrazeni vidét, Ze ptedloha 17 je na jednom svém konci ptipojena pomoci éepu 16 k tahlu 12
centralniho ovladani kolecek (neni vyobrazeno). Na opacném konci predlohy 17 je ptedloha 17
upevnéna k zavésné konstrukci 9 v bodé osy predlohy 23. V tomto bodé rovnéz na predlohu 17
navazuje vacka 18. Na spodni hrané zavésné konstrukce 9, kde je osa ptredlohy 23, je na opaéném
konci ¢i naproti bodu osy predlohy 23 viditelny bod osy vahadla 22 patého pohanéného kolecka
10. V tomto bodé osy vahadla 22 je pfipevnéno vahadlo 20, jeZ je na opaéném konci opatfeno
kladkou 19 vahadla, ktera je v tomto pfipade v kontaktu s vackou 18. Naproti kladce 18 je v hornim
konci vahadlo 20, vahadlo 20 je pfipojeno k pruznému ¢lenu 21, kterym je plynova pruzina. Pruzny
¢len 21 je na svém opacném konci pripevnén k tahlu 12 centralniho ovladani kolecek pomoci
spojovaciho ¢epu 16. Pruzny ¢élen 21 v tomto pripadé napomaha pridrzet paté pohanéné kolecko
10 nad podlahou v neutralni poloze tak, aby ostatni pojezdova kolecka mohla byt ovladana a s
lizkem Slo mirné€ posunout do jakékoli polohy. Ke zméné polohy pruzného €lenu 21 napomaha
vacka 18, ktera je v kontaktu s kladkou 19 vahadla, které ovliviiuje polohu patého pohanéného
kolecka 10.

Na nasledném vyobrazeni na obrazku ¢. 6 je vyobrazena poloha patého pohanéného kolecka 10 v
poloze zabrzdéno, kdy je paté pohanéné kolecko 10 v maximalni vyvySené poloze nad zemi.
Na tomto bo¢nim vyobrazeni je viditelny bocni pohled na zavésnou konstrukci 9, ktera je pripojena
k casti ramu podvozku 6 pojezdovych kolecek 8. Na tomto vyobrazeni je v zavésné konstrukci 9
umisténa predloha 17 s vackou 18, pficemz jeden konec predlohy 17 je spojen s tahlem 12
centralniho ovladani kole¢ek pomoci otoéného spojovaciho ¢epu 16, a na druhém konci je ptedloha
17 spojena se zavésnou konstrukei 9 v bodé osy ptedlohy 23 a s vackou 18 v jednom rohu zavésné
konstrukce 9. Vacka 18, jeZ je na jednom svém konci pfipevnéna k ose predlohy 17 je na svém
opacném konci rozsifena do tvaru pismene T, pficemz je na tomto svém konci v kontaktu s kladkou
19 vahadla. Na vahadle 20 vedle kladky 19 je vahadlo 20 spojeno pruznym ¢lenem 21, ktery je na
svém opacném konci pripojen pomoci spojovaciho ¢epu 16 s tahlem 12 centralniho ovladani
kolecek (neni na tomto vyobrazeni). Naproti kladce 19 vahadla je na opacném konci vahadlo 20
ptipojeno k zavésné konstrukei 9 v bodé osy vahadla 22 k patému pohanénému kolecku 10.
Z tohoto vyobrazeni je patrné, Ze poloha vacky 18 je ovliviiovana ptedlohou 17, ktera je ovladana
pomoci tahla 12 centralniho ovladani kolecek. V tomto vyobrazeni je dale vidét, ze alespon jeden
vrchol vacky 18 je v kontaktu s kladkou 19 vahadla, které je v tomto ptipadé zdvizeno na horu do
vyvySené polohy, kdy je vahadlo 20 pfitahovano pomoci pruzného ¢lenu 21, jehoz opacny konec
je ptipojen k tahlu 12 a tim je ovlivnéna jeho poloha. Z tohoto vyobrazeni je vidét, ze pokud jsou
pojezdova kolecka 8 zabrzdéna, je paté pohanéné kole¢ko 10 ve zdvizené poloze. I tuto polohu
milZe nami predstavované feSeni ovlivnit jak mechanicky pomoci ovladacich pedalii 7 centralniho
ovladani, tak i elektriky pomoci servomotoru 15 za pomoci dalkového ovladace umistnéného na
postranici 2 ¢i Cele 3, nebo zavéSené¢ho na nékteré casti lizka 1 (neni vyobrazeno na tomto
obrazku).

Na nésledujicim vyobrazeni €. 7 je vidét rozkreslené vyobrazeni celého zdvihaciho mechanismu
patého pohanéného kolecka 10. Jsou zde vidét ¢asti profilu ramu podvozku 6 pojezdovych kolecek
8 (ktera nejsou vyobrazena). Tyto ¢asti ramu podvozku 6 jsou vzédjemné propojeny kovovymi jekly
¢1 profily tak, aby k témto profilim mohla byt pfipojena nosna konstrukce patého pohanéného
kolecka 10 spolecné se zdvihacim a spoustécim mechanismem patého kolecka 10. Paté pohanéné
kolecko 10 se nachazi mezi profily ramu podvozku 6 a pohybuje se otoéné na ose vahadla 22 patého
pohanéného kolecka 10. Zdvihaci a spoustéci mechanismus patého pohanéného kolecka 10 je
ptipevnén k alespon jednomu profilu ramu podvozku 6, ke kterému je pfipojena zavésna
konstrukce 9. Zavésna konstrukce 9 je na tomto vyobrazeni vidét na pfedni ¢asti ramu podvozku
6, avSak muze byt pfipevnéna k obéma castem profilu ramu podvozku 6, nebo proti sobé k obéma
profilim ramu podvozku 6. Z tohoto vyobrazeni je patrné, Ze pouze jedna cast zavésné konstrukce
9 obsahuje predlohu 17 s vackou 18. Ta je vyobrazena v rozpadu mimo zavésnou konstrukei 9,
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avSak z predchozich vyobrazeni je patrné, Ze je tato ¢ast mechanismu umisténa a pfipevnéna k
zaveésné konstrukei 9. Alespon jeden konec predlohy 17 je spojen spojovacim cepem 16 s tahlem
12 centralniho ovladani kolecek a na opaéném konci je spojen s bodem osy ptredlohy 23 s vackou
18. V tomto bodé¢ je rovnéz vacka 18 a ptedloha 17 spojena se zavésnou konstrukei 9, viz vy$
popsana vyobrazeni. Alespon jeden konec vacky 18 pfi zakomponovani do zavésné konstrukce 9
je alespon na jednom svém konci v kontaktu s kladkou 19 vahadla 20, které je na alespon na jedné
strané pfipevnéno k zavésné konstrukei 9. Na stejné strané, kde se se nachazi kladka 19, je rovnéz
vahadlo 20 pripojeno k pruznému ¢lenu 21 Pruzny clen 21 je na jednom svém konci pfipevnén k
vahadlu 20 a na opaéné strané je ptipojen k tahlu 12 centralniho ovladani pojezdovych koleéek 8
a k patému pohanénému kolecku 10.

Tahlo 12 centralniho ovladani koleéek je vyobrazeno samostatné nad profilem ramu podvozku 6.
Z tohoto vyobrazeni je vidét, ze tahlo 12 je osazeno otoénym Eepem, dalSim cepem je spojovaci
¢ep 16, kterym je ptipojen pruzny clen 21 (neni na tomto vyobrazeni zobrazen).

Na opacném konci vacky 18 se vacka 18 rozsifuje do tvaru pismene T, pficemZ je na tomto
roz§ifeném konci v kontaktu s kladkou 19 vahadla 20. Vahadlo 20 je umisténé na rameni otocné
osy vahadla 22, na které se nachazi rovnéZ nosné rameno s patym pohanénym koleckem 10.
Na opacném konci zavésné konstrukce 9 je ptipevnéno rameno 24 pohanéného kolecka 10 pres
vahadlo 20 k ose vahadla 22. Pohanéné paté kolecko 10 se pohybuje po ose vahadla 22 nahoru a
doltl podle polohy ovladaciho pedalu 7 centralniho ovladani kolecek. Zmény polohy patého
pohanéného kolecka 10 mohou byt vyvolany jak mechanickym ovladanim pomoci ovladacich
pedalt 7, tak i elektricky pomoci specialniho servomotoru 15 dualniho ovladani, jenZz umoziuje
ovladani pomoci ovladace na displeji ¢i zavésném nebo dalkovém ovladani, které je umisténo
kdekoli na postranicich 2 nebo celech 3, ¢i ramu loZzné plochy 4 1tzka 1.
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PATENTOVE NAROKY

1. Mechanismus spousténi a zvedani paté¢ho pohanéného kolecka (10) sestava z centralniho
ovladani pojezdovych kole¢ek ulozeného v ramu podvozku (6), které sestava ze dvou part
pojezdovych kolecek (8) s alespon jednim ovladacim pedalem (7), pficemz vzdy dvé pojezdova
kolecka (8) jsou vzdjemné spojena spojovaci ty¢i (13), priCemz obé spojovaci tyce (13) jsou
vzajemné propojeny pres spojovaci ¢len (16) s tahlem (12) centralniho ovladani kolecek, na némz
je umistén servomotor (15) vyznacujicim se tim, Ze k ramu podvozku (6) je pfipevnéna alespon
jedna zavésna konstrukce (9), pricemz alespon jedna zavésna konstrukce (9) obsahuje alespon jednu
ptredlohu (17), jez je na jednom svém konci spojena otoénym ¢Eepem k tahlu (12) centralniho
ovladani kolecek a na druhém svém konci je spojena s osou predlohy (23) vacky v jednom rohu
zaveésné konstrukce (9) a s vackou (18), jeZ je na svém opacném konci v kontaktu s kladkou (19)
vahadla (20), kter¢ je na jednom svém konci spojeno s osou vahadla (22), pti¢emz je pfipevnéno k
zavésné konstrukci (9) v bodé osy vahadla (22), naproti kladce (19) je vahadlo (20) spojeno s
pruznym c¢lenem (21), jenz je na opacné strané pripojen k tahlu (12) centralniho ovladani
pojezdovych kolecek, ke kterému je pripevnén servomotor (15) pro dualni ptrepinani jednotlivych
pozic pojezdovych kolecek (8) a spousténi patého pohanéného kolecka (10) mezi manualnim
ovladanim a elektrickym ovladanim vsech tii pojezdovych pozic pojezdovych kolecek (8).

2. Mechanismus spousténi a zvedani patého pojezdového kolecka (10) podle naroku 1 se
vyznacuje tim, Ze alespon jedna zavésna konstrukce (9) obsahuje alesponi jednu vacku (18), ktera
ma alespon na jedné strané tvar pismene T s vystupky ve tvaru hac¢kt a horni hranu ve tvaru hrbolu.

3. Mechanismus spousténi a zvedani patého pojezdového kolecka (10) podle naroku 1 se
vyznacuje tim, Ze alespon jedna zavésna konstrukce (9) obsahuje alespon jedno vahadlo (20), které
je alespon v jednom bodé¢ ptipojené k zavésné konstrukei (9).

4. Mechanismus spousténi a zvedani patého pojezdového kolecka (10) podle naroku 1 se
vyznacuje tim, Ze vahadlo (20) obsahuje alespoii na jednom svém konci kladku (19), vedle kter¢ je
vahadlo (20) osazeno pruznym ¢lenem (21), ktery je alespoil na jedné strané pfipojen k tahlu (12)
centralniho ovladani pojezdovych kolecek (8).

5. Mechanismus spousténi a zvedani patého pojezdového kolecka (10) podle naroku 1 se
vyznacuje tim, ze kladka (19) vahadla (20) je v kontaktu s alespon jednim koncem vacky (18) ve
tvaru pismene T.

6. Mechanismus spousténi a zvedani patého pojezdového kolecka (10) podle naroku 1 se
vyznacuje tim, Ze vacka (18) je na jednom svém konci v kontaktu s predlohou (17) vacky, pricemz
alesponl jeden konec ptedlohy (17) je spojen spojovacim Eepem (16) s tahlem (12) centralniho
ovladani pojezdovych kolecek (8).

7. Mechanismus spousténi a zvedani patého pojezdového kolecka (10) podle naroku 1 se
vyznacuje tim, Ze pruzny ¢len (21) je s vyhodou plynova pruzina.

8. Mechanismus spousténi a zvedani patého pojezdového kolecka (10) podle naroku 1 se
vyznacuje tim, Ze vahadlo (20) sestava z ploché desky, ke kter¢ je na jedné strané pripevnéna kladka

(19) a na druhé strané z vahadla (20) vystupuje osa vahadla (22) tvofena nosnou ty¢i patého
pohanéného kolecka (10).

6 vykresti
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Seznam vztahovych znacek:

Nemocniéni lizko
Postranice
Cela (hlavové a nozni &elo)
Ram lozné plochy
Zdvihaci mechanismus (ntizkovy zdvih)
Ram podvozku (pojezdovych kolecek)
Ovladaci pedal (pedaly) pojezdovych kolecek
Pojezdova kolecka
Zavésna konstrukce
Paté pohanéné kolecko
mechanismus dualniho ovladani
tahlo (centralniho ovladani kolecek)
Spojovaci ty¢
Spojovaci ¢len
Servomotor (dualniho ovladani)
Spojovaci cep
Predloha
Vacka
Kladka (vahadla)
Vahadlo
Pruzny ¢len (plynova pruzina)
Osa vahadla s pohanénym koleckem
Osa predlohy s vackou
Ramena zavésu patého pohanéného kolecka
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Obr. 1
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Obr. 2
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Obr. 3
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Obr. 7
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