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(57)Anotace:

Skokoyy pohon pro elektrické spinaée s hnaci htideli a s ni
pevné pfipojenym ovladacim kotoudem pro hnaci pruZinua s
pfenalecim clenem (8) je uloZen otadivé na této hnaci hrideli
(1) a kloubové pfipevnén k hnaci pruzing, a pres spojovaci
ty¢ (9) plisobi na hiidel spinace. Skokovy pohon je
konstruovan tak, Ze pfi vypnuti spinage se potfebna vypinaci
sila k prekonédn kontaktovych sil spolehlivé i a pfenasi. K
tomu je mezi pfenadecim Elenem (8) a spojovaci ty&i (9)
usporadana tlagnd pruzina (18), kterd je uspofddana na jednom
z té&chto obou ¢lent skokového pohonu a ktera pro piekrogeni
polohy mrtvého bodu (T) vstupuje do &inného spojent s prave
jinym &lenem skokového pohonu.
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Skokovwy pohon pro elektrickd =spinade

Chlagt techniky

Vynalez se +tv¥ka skokoveého Pohonu  pro elektrické spinade
8 hnaci h¥ideli a s nit Pevnd spojenym ovladacim kotoudem pro
hnaci pruZinu, uspo¥idanou v podstat® pri¥n® ke hnact h¥rideli,
1= p¥enééecimv “lenem, uloZenym otd¥ivé na hnaci h¥ideli
a kloubovd pPipevn&nym k- hnact PruZing, ktery p¥es spojovact
ﬁyé je v ¥inném spéjeni se spinaci h¥ideld spinafe, pridem
energie hnaci prufiny se P¥i ovlddén{ hnaci h¥idele pres
polohu mrivéhe bodu wven nechsi skokov® uvolnit a pomoct

P¥ena¥eciho Slenu a spojovaci ty¥e plscbi na h¥{del spina¥e.
Dogawv v _teo

Elektrické spina¥e, =zejména vékonové rychlé spinade,
vyZadujl obecn® nep¥imo pl@sobici pohon, aby se zajistilo, %e
Spindni se uskutedXuji{ nezivisle na obsluhujici‘osobé, stale
Ze stejnou a dostate&nou rychlosti, K +t&mto nep¥im¢m pchontim
se pofitaji skokové pohony, = JejichZ pomoci se pies nabity

zédsobnik energie ugkutedifuie spinani skokem.

Skokovy pohon ke skokovému zapnutil elektrického spinade
8 pPruZinovym ziasobnikem energie (hnaci pruZina), ktery se ve
spojeni 9 hnaci h¥t{del! napina a Po  odjisténi pomoct
PFekrofieni pelohy mrtvéhe bodu Plsobi na h¥idel spinade, Jje
znam =z DE 28 B0 761 C3. Tento skokovy pohon ma, gpcieny
nectafivym zpfschem = hnact h¥ideli, ovliadact a napinaci
kotou¥d pro hnact PruZinu, uspo¥idancu v rovin dané p¥ri¥ng
k hnaci h¥ideli, a prenadect €len. uloXeny otidSivem zpiscbhem
na hnacit h%ideli a na satranég hnaci h¥idele PFipojeny kloubouvym
zplscbem k  hnaci pru%ing. Tento PFrenaSeci ¥len je op¥t p¥es




Spojovact ty Spojen s h¥idelty spinade. P¥i ov1adani hnacst
h¥*{dele pomoci  obsluhujfct osoby g PFi, s tim spojendg,
Spot¥ebd energie 2 napéti jako¥® 1 PFi zm&n Polohy hnact
h¥idele a% X Prekrodent jejt Pelohy mrtvého bodu se jejf sila

PruZiny wolMuje skokovg, tédy 5 wysokouy rychlosti 3 pﬁsgbi

Ovliddacti g napinaci kotoux PFitom spelupracuje s kloubovym
fepem, spojujiicim hnaci{ prufinu s PF¥endBecim &lenem a mé vy¥ez
na zp@sob kruhového sektoru k vytvorent drahy Pohybu, omezens
ve avd déloe a undSeciho boku pro nl a tim take Pro p¥enosovy

len a pro hnaci{ pru%iny.

P¥i vypnutt Spinafe p¥istroje a také p¥i zapnutt Pomoct
ovladani hnact h¥idele ge ovladdact kotoud p#j undfent
kloubového epu rovn&i otidi a Pokrafiuje a¥ X dosaZeni mrtveho
bodu vynucengho Pohybu p¥i p¥1imu energie do hnact PruZiny. Po
PFekro¥ent mrtvého bodu se hnact PruZina skokov uvoliiuje pii
weln¥ni energie PruZiny a nezavisle na pisobent obsluhujfict
oséby, tak¥e v zavislosti na konstrukdnim dimenzovans spina¥e
jsou trvale Xk dispozici stejns spinaci energie gz také spinact
rvchlogt a otevirani a zavirang kontakt@ spinase 82 nakconec

uskutediuje nezivigle na subjektiynich ovlivn&nich obsluhujfcyt

Nevyhodng v tohote poheonu je, Ze p¥i ovladani hnact
h¥idele ve smary vYPinini se maZe vyskytnout selhanf i hnacit
PruZina se mf¥%e pres mrivy  bod a za nim dostat do sf%bilni
Polohy, ale anis by se kentakty odd&lily, proto¥e neni
k dispozici spinact energie = hnact PruZiny, pot¥ebni pro
odd&lent kontakta, Ze jména PFi  vysokem zkratovém wv¥konu
3 Pr{sluBng vysokymi kontaktovymi silami nebo u s2Pinadf, kters
nebyly delsi dobu dostatesns udrZovand. Askoliwv Jje dosaXena
Poloha stabilng, nenachazi se skokovy pochon ve gug definovandg
koncové poloze Pro Provedeng vypnutt, P¥i nepozornosti

obsluhujicyt osoby, tzn, p¥i zachovani této rPelohy, tak spinad




ZGStavé‘uzaVFen.

Vyndlez m& za Gkol, vytvorit skokov¢ pohon Pro elektricke
sPinafe podle druhové Ssgti naroku 1 tak, 2o p¥i vypnut{
spinade gme PoZadovani vypinact sfla k PFekonant kontaktovg
sily ¥i¥{ z PFenaist spolehlive,

Podstata vwnalezy

Tento (kol gme Fe81 skokovym Pohonem pro elektricke
2pinafe ® hnact h¥idelt a g ng PeVNE spojenvm ovlidacim
kotoudem pro hnaci'pruZinu, usporadanou v podstatx PEI¥NE ke
hnac{ hi¥fdeli, = Pfenadecim Elenem, uloZenym otfsive na hnaci
- h¥ideli a kloubovy P¥ipevné&nym k hnact PruZing, ktery pireg
spejovact tyd je v finném spojent se spinaci h¥idels sSpina¥e,
Pri¥em% energie hnaci pru#finy se P¥i ovladant hnact h¥idele
P¥es polohu mrtvého bodu ven nechi skokowvd wolnit a pomact
PFendBeciho #lenu a spojovaci tyXe Plscbl na h¥{idel spina&e,
JehoZ podstatou je, Z%e mezi Prendfecim ®lenem a spojovaci tys{
je uspofédéna tladna pru¥ina, ktera je uspo¥ddand na jednom
Z t&chto obou ¥leng skokového pohonu a kteria po PFrekrodent
Polohy mrivého boduy vetupuje do ®inndho Spojeni s prave Jinym

Elenem skokoveého Pohonu.

P¥ednogtnit Provedeni se nachizeji ve vedleidich narocich.

Vyndlez spodivs v tom, ¥e y skokového pohon\f mezi

P¥enoaowym lenem a spojovact ty¥&1, majifeim v podstaté hnaci

h¥fdel s ovlsdactm kotoud¥em pro hnac{ pruziny, uspotradanym na
ni pewvn¥, a PFendXectim &lenem, uloZenym na této hnact h¥*ideli
ctAdive g kloubove spejenym 3  hnact PruZinou, ktery preg
spojovact tyd pAsobi na hridel spinade, je upravend tladna
PruZina, uspoPidans na jednom z obhou Zlenfl skokového rohonu,
kterd p¥i vyPinacim pohybu po PFekrofent Polohy mrivého bodu
hnaci pru%iny vstupuje do ®inndho Spojeni s pravs jinym Slenem

skokového rohonu.,




Tato tla¥na PruZina se poklads Vv p¥ipadd selhsnt
skokoveého pohonu PFi vypinant, tedy p¥i pohvbu hnaci{ pru¥iny
do  sm&ru vypinani ven Prfes mrtvy bod do klidové polohy bexz
odd€leni spinacich kontaktd na Pravé&  jiny Slen skokového
Pehonu, stla¥uje se PFi p¥ijmu energie a3 Jako dfsledek otiXg
P¥end¥ect ¥len a hnact PruZinu pri vydeji energie zZpdt, takZe
klidovd poloha nent stabilni a tudix Je patrné, ¥e se
neuskuteXnilo odddlent kontakt® a vypnutt. Pokud se hnaci
h¥fidel rukou pots Op&t posune ve smSru VYPINani nebo jexts
déle, PruZina se upln¥ stlafuje a v daldim Prib&hu pFenass
sily, vykénévané 'rukou,- aZ jsou zvy¥end kontaktove s11y
pPekonany a uskutefnilo se odd¥lent kontaktfl. Po p¥ekonsng
kontaktovgch sil sme tla¥na pru¥ina uwvolifuje a zp@sobuje +1m
zvyBeni odd&lovact rychlosti kontaktd. Uspo¥adanim tladne
PruZiny se trvale zajiBtuje jednoznadna oto¥nd poloha hnact
h¥idele a poloha ovlddaciho zarizeni a cbsluhjici omohd se
ukazuje, zda se odd&lenf kontakts . spinafe provedlo nebo ne.

Jednoducha konstrukece skokového pohonu zOstava dale uchovana.

Tla¥%na pruZina je P¥ednostn® uspo¥ridina na p¥encsowvem
Clenu a pro zsbsr s spojovaci ty¥f se dr¥g na, %k ni
smérované{ vodici ty&i pru¥iny. Spojovaci tyv¥ p¥ritom miZe byt
na stran¥ hnacf h#¥idele PFipojena kloubovym zplsobem pres
kloubovy ¥ep na pace pehonu, uloZend oﬁoén?m zplgcbem na hnact
h¥ideli., Tate hnact pdka potom slou¥tf jako op&ra pro tla¥nou

PruZinu,

Ovlddact kotoud mi pPPednostnim a Znamym zpfsobem vybréandt
na zplsobh kruhového Pratence k vyivoreni drihy pohvybu a od
undgeciho boku pro kloubovy ¥ep,  spojujfci hnacf{ pru¥inu s

P¥encsovym &lenem.

Také pirenosovy &len ma  takové vvbrant Pro kloubovy #len,

kloukbovy spejuilici spojovact tv¥e 8 piakou pohonu. Tim se mi¥e




jednoduch?m zplsobem uskutedovat hnaci rohvh P¥enaXdeciho

Elenu, vyvolany uvolndnou energidf PruZiny, naz SPojovact Ly,

P¥ehled Cbrizk® na vYkresech

Vyndlez ze v dal¥im vysvEtluje na PFrikladném Provedend .
Prisluznes obrazky Cagtesns schématicky ZNazoriiuif:

obr. 1: skokovy pohon vV sepnuté poloze a
obr., 2: skokovy pohon ve vybavovaci Poloze pro vypnuti,

P¥ ovedent ezu

h¥idel 1 a g ni Bpojeny ovladact kotou¥® 2 g vybranim 3 na
zp@sob  kruhového Pratence se dusma unasecimi boky 4 pro
kloubouy fep B, ktery je uspofridan na hnact{ pru%inx 7,
uspo¥idand kolmo k hnaci h¥ideli Ll na vodict ty¥i 6 pruiiny
4 na pFrendlSecim Zlenu 8, ulo¥endm Pohybl ive oLAEivym zpisobem
na hnaci h¥ideli 1. ktery pres Spojovact tyd 9 stéji v ¥inném
spojeni = heznézornénou h¥{dels sptnade. Hnacf pru%ina Z je na
své strans, PFrivriacend hnaci h¥ideli 1., op¥ena o cop&ru 10,
ktera ma VYbrant 11 pro vodici ty& g PruZiny. Prendlecst glen
8., konstruovany jako dvojits Paka, je rovnsz oPat¥en vvbranim
12 na zpasob kruhoveho Prstence k vyivoreni drahy Pohvbu a od
unééeciho boku 13 po kloubovy Xep 14, preg ktery je kloubove
PFipevndna spojovaci tyX 8 na hnact Pace 15, otodns uloZ;né na
hnacf h¥fdeli 1. Na pP¥enadectim Zlenu 8 je upevnEn dri¥ik 16 pro
vodici ty#& 17 PruZiny, na kters je uspoPaidans tlaénébpruiina
18, Dr¥sk 18 je p%itom konstruovan tak, ¥e vodict ty& 17
PruZiny je uspotFidana tangencidlng k vvbrani 12 a nechs ae
PHrivést do Zzab&ru s hnact Pakou 15,

P¥i otient ovlddaciho kotou¥e 2 3 tim hnacst h¥idele 1

Proti sm&ry chodu hodinovych ruidek do smEru vvpnuti se unaxMN1




kloubovy ~Cep 5, le¥ici na uns¥ecim boku 4. P¥itom se hnact
PruZiny 7 napinaji P¥i zm&n Polohy, p¥idem¥® vodict tv¥ g
PruZiny se posouva vybrianim 11 a P¥endect! &len me étaéi
spelu. P¥i  prekrodent Polohy mrtvého bodu I se hnaci pru¥ina

uwoliiuje skokovs, p¥idem¥ se P¥enoscovy Zlen 8 unaz+t

~

a unafecim bokem 13 nard%{i na kloubovy Xep 14 a p¥es tento
a p¥res kloubovd PFipcjenou spojovact ty¥ 9 zplsocbuje odd&lent

kentaktfi spinade a tim vypnuts,

Pokud je ale p¥i tomto spinacim procesu sila ulrZeni nebo
odd&leni, pot¥ebna k odd&leni spinacich kontaktd, vEt%{ ne
Blla, kterd seo mi%e Hiiit vyrpinaci pru¥inou pri uvolngnt
gpinaci energie, dogtiva se p¥enafeci ¥len 8 s tlakovou
PruZinou 18 na hnact Paku 15 a stla¥uje se a jako disledek
tladi prensaSect len 8 = hnact PruZfinou 7 zp&t. v tomto
pripad¥ se obsluhujict osoba dot¥kad je®t® jednou hnac{ h¥idele
1, tak, Ze tlaéha PruZina 18 se Gpln¥ stladuje a "v celku" se
tla®i na hnacti pdku 15 & 8 podporou obsluhujict osoby se
spousti vypinaci proces, Pri¥em¥Z se p¥i prekonant pPoZadovang
vybavovaci sfly uvelfujifl hnaci pru¥ina Z a tla¥na pru¥ina i8
a slouZi pro vysokou spfnact rychlest. Na obr. 2 je ZGhbrazena
Polcha skokového pohonu, ve kterd tlasns PruZina 18 "v celku"
leZ21 na hnaci pace 15.




PATENTOVE NAROKY
1. Skokovy pPohon pro elektricke spinafe © hnaciy h¥idelt

(7)., uspo¥adanou v Podstatd p¥ri¥ng ke hnaci h¥ideli (1),
S P¥endSecim Zlenem (8)., uloZXenym ota¥iv®& na hnact h¥ideli
(1)  a kloubovs Pripevn&nym k hnact pruziné (7)., ktery p¥es
Bpojovact tyd  (9) Je v ¥inném spojent 82 spinaci h¥{deli
spinadie, pridems energie hnaci pru¥iny (7) e p¥i ovliAdang
hnaci h¥idele (1) p¥es polohu mrtvéhe bodu (T) wven nechs
skokovd  uvolnit a pomoci p¥ena¥eciho #lenu (8) a spojovact
tv&e (9) plscbi na h¥idel (1) spinale, v v z n a & uiilcoctg
8 e t 1m, ¥e mezi p¥endfecim “lenem (8) a spojovact ty¥1 (9)
je uspoPaAdina tlasns PruZina (18), kters je uspo¥adani na
jednom =z t&chto obou  &len skokového Pohonu a kters Po
p%ekfoéeni polohy mrtvéheo body (T) vstupuje do ¥inného spojent

S Prav¥ jinvm %lenem skokovéhe pohonu,

2. Skokovy Pohon  podle naroku 1, v v z n a¥ujdteit
B e t 1im, e tlagnd pru¥ina (18) je dr¥ensa na vodici ty&ji
(17) pruXiny, uspotrddandg na PFend¥ecim ¥lenu (8).

3. Skokovy pohon podle naroku 1 nebo 2,
VY¥YzZnatujict ge t 1 m, Ze na hnaci h¥{deli (1) je
otofn¥ ulo¥ena hnact Paka (15), kloubou Bpojena  pomoci
kloubovéhe Xepy (8) se spojovact tyZ1 (9), se kterou hnaci
Pakou se nechad privést do zZab&ru ﬁlaéné PruZina (18).

4. Skokovy pohon podle naroku 1, v yv z n a¥ujieq
5 e t 1m, %o ovladact kotouZ (2) mg vybrdani (3) na zplhsob
kruhovéhe prstence Xk vvivorent driahy pohvbu a od una@ectiho
boku (4) pro kloubovy ¥ep (5), ktery spojuje hnact PruZinu
(7) a pFena¥eci &len (8).

5. Skokovy Peohon podle naroku 1l nebo 3,




VYyZnad¥uitftcti gse t g M, Ze pFendBect ¥len (8) ma
vybrani (12) na zpfSsob kruhového Pretence k vytvoreng drahy
Pohybu a od unaec{ho boku (13) pro kloubovy #ep (14), pires
ktery je w inném =pojeng spojovacd ty (9) s p¥enaBectim
Zlenem (8),
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