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(57) Anotace:

Vybavovaci Ustroji, zejména pro spinaci mechanismy jisti¢ti a
odpinadi, zahrnujici vykyvng na hiideli (12) uspotadany
vybavovad (7) pro vzajemné riizny zabérovy styk se
zimkovym vahadlem (1) kinematicky spfaZeného s natahovaci
pakou (6) spinacitho mechanismu, mé k vybavovati (7)
pritazeny logicky &len pro rozlideni zplsobu vybaveni
spinaciho mechanismu, vytvofeny ve form& vybavovaci paky
(11), zaujimajici alespoti dv& krajni polohy a kterd je vykyvng
zavé&¥ena na htideli (12) vybavovade (7), aviak nezévisle na
ném a je opatfena hornim zab&rovym vystupkem (11a) jako
prvnim ovladagem (V) aktivnim, upravenym pro spolupréci s
jednim ramenem (7a) vybavovade (7), dile pod mistem jejiho
zavé3eni je opatfena druhym ovladagem (X) pasivnim ve
forme& nab&zné plochy (11b) pro ovladaci vystupek (6a)
natahovaci paky (6), na opaéné strang tfetim ovladadem (Y)
pasivnim, tvofenym spodnim tGsekem (11¢) pro korespondenci
s alespoii jednim pohyblivym prvkem nap&t'ovych spousti, a
konedné &tvrtym ovladagem (Z) aktivnim ve formé axialn{
$ikmé nab&zné hrany (11d) pro signalizadni paku (14),
vykyvné a osové piestavitelnou na h¥ideli (13) zdmkového
vahadla (1) a opatfenou signalizatnim ramenem (14a), které v
tseku své délky je vybaveno aretatnim vystupkem (14b) pro
zajisténi jeho dvou poloh k selektivnimu ovladani pomocného
spinage dalkového snimani stavu spinaciho mechanismu v
zAvislosti na volb& pisobeni nékterého z ovladadi (V, X, Y,
Z) vybavovaci paky (11).




Vybavovaci fistroji, zejména pro spinaci mechanismy jisti¢ii a odpinaci

Oblast techniky

Vynalez se tyka vybavovaciho ustroji, zejména pro spinaci mechanismy jistic,
odpinadd a jinych elektrickych piistrojii, které jsou vybaveny signalizaénim pfisluSenstvim

pro rozliSeni zpdsobu vybaveni téchto spinacich mechanismi.

Stavaijici stav techniky

U nové konstruovanych nizkonap&tovych spinacich piistroji je nutné vytvofit
podminky pro ziskdvani informaci o jejich provoznim stavu a jejich pfisluSenstvi. Ze
spinacich pfistrojii se signalizuje informace o pfistroji, ktera se snima zejména z ovladaci
paky pfistroje. Déle se vyuZziva informace o poloze hlavnich kontaktli, snimand zejména z
nosi¢i hlavnich kontaktd, ptipadné informace o vybaveni spou$témi, bez rozliSeni, zda k
vybaveni spinacitho mechanismu do$lo pomoci nadproudové spousté nebo spoustémi
pomocnymi, naptiklad napéfovymi ¢i podpétfovymi spouStémi. Uvedend informace je

zpravidia snimana z vahadla spinacich mechanismil.

V modernich pfistrojich se nové signalizuje také vypnuti nadproudovymi spoustémi.
Tato signalizace rozli§i a uréi, Ze k vybaveni spinaciho mechanismu piistroje doslo
nadproudovou spousti. K tomu se pouZivaji rizné signalizacni piipravky, které¢ dokazi

zpracovavat signaly z elektronickych nadproudovych spousti.
Vetkeré mistné mechanicky signalizované informace se prostfednictvim pomocnych
spina¢i, umisténych v krytech pfistrojii, pfevedou na signaly elektrické, které¢ jsou

zpracovatelné dalkové.

Podstata vynalezu

Uvedené znamé vybavovaci Ustroji zdokonaluje predloZeny vyndlez. Vybavovaci
Gstroji, zejména spinacich mechanismi jisti¢d a odpinacii, sestava napiiklad ze zamkoveho

vahadla, spodnim koncem vykyvn& uloZeného v postranicich spinactho mechanismu a
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vybaveného na jeho podélném ramenu &elnim otvorem k pronikéni a k zébéru ozubu,
vytvoreného na volném konci obloukového vahadla spfazeného s ovladaci pékou, pfiCemZ
napti¢ k druhému hornimu konci zdmkového vahadla je uspofddan vykyvn€ vybavovac, jehoZ
alespoii jedno rameno je ve vzajemné rizném kifZovém zébéru s druhym hornim koncem
zamkového vahadla, kteréZto rameno vybavovale je spfazeno se spodnim koncem zdmkového
vahadla pomoci tazné pruZiny pro dosaZeni jejich vzajemné rizného kiiZzového nastaveni
v zavislosti na poloze zdmkového vahadla. Podstata vynalezu spo¢iva v tom, Ze k vybavovaci
je ptifazen logicky ¢len pro rozli§eni zpiisobu vybaveni spinaciho mechanismu, vytvoteny ve
form& vybavovaci paky, zaujimajici alespoit dvé krajni polohy a ktera je vykyvné€ zav€Sena na
hiideli vybavovade, aviak nezdvisle na ném a je opatfena hornim zab&rovym vystupkem,
jako prvnim ovladadem aktivnim, upravenym pro spolupraci s jednim ramenem vybavovace,
dale pod mistem jejiho zav&Seni je opatfena druhym ovladaem pasivnim ve formé nab&zné
plochy pro ovladaci vystupek natahovaci paky, na opa¢né strang tfetim ovladacem pasivnim,
tvofenym spodnim Usekem pro korespondenci s alespoil jednim pohyblivym prvkem
nap&tovych spousti a koneén& &tvrtym ovladadem aktivnim ve formé axidlni $ikmé nab&Zné
hrany pro signalizaéni paku, vykyvng a osové pfestavitelnou na hfideli zamku a opatienou
signalizaénim ramenem, které v useku své délky je vybaveno aretatnim vystupkem pro
zajidténi jeho dvou poloh k selektivnimu ovladani pomocného spinace dalkového snimani
stavu spinaciho mechanismu v zavislosti na volb& piisobeni nékterého z ovladadit vybavovaci
paky. V tomto uspotadani vybavovaci stroji dokaZe rozli§it mechanické signaly vybaveni

pomocnymi spoustémi a vybaveni spousti nadproudovou.

Prehled obrazkii na vykresech

Dalsi vyhody a ti¢inky predloZeného vynélezu jsou dale patrné z nasledujictho popisu
piikladu jeho provedeni a z vykresdi, kde zna¢i obr.l vybavovaci WUstroji pro spinaci
mechanismus, znazornéné pro piehlednost vrozloZeném stavu, s vyznadenim oblasti
pasivnich a aktivnich ovladagii logického ¢lenu, vytvoteného ve formée vybavovaci péky, obr.2
sloZen4 sestava vybavovaciho Ustroji spinactho mechanismu po jeho nataZeni, obr.3 Sikmy
pohled na rozloZenou sestavu signalizaéni paky, spolupracujici s tlacnou pruZinou kolem
ht{dele, spoletného také pro zémkové vahadlo vybavovaciho ustroji, obr.4 Sikmy pohled na
sestavu kombinace vybavovaciho Ustroji a spinaciho mechanismu v poloze vybaveno, obr.4a

stav dosazené polohy logického ¢&lenu vzhledem k  signalizatni pace po uvedeni
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vybavovaciho tstroji a spinaciho mechanismu do polohy zapnuté, obr.4b pribeh plisobeni
piislu§né ¢asti natahovaci paky na vybavovaci ustroji k dosaZeni polohy nataZeno, obr.4c stav
dosaZené polohy logického ¢lenu a jim ovladané signalizaéni paky po zapilsobeni
elektromagnetd  nadproudovych  spouSti nebo mechanického stfadafe  spousti

elektromagnetickych na logicky ¢len vybavovaciho ustroji v poloze vybaveno.

Priklad provedeni vynalezu

Vybavovaci ustroji je usporadano tak, Ze dokaze oddelit mechanické signaly vybaveni
pomocnymi spoustémi a vybaveni spousti nadproudovou. Vybavovaci ustroji, zejména pro
spinaci mechanismy jistiéli, odpinacd a podobnych elektrickych pfistrojli, sestdva v podstaté
ze zdmkového vahadla 1, spodnim koncem vykyvné uloZeného na hiideli 13 v postranicich 2
spinaciho mechanismu a vybaveného na jeho podélném ramenu ¢elnim otvorem 3 k pronikani
a k zabéru ozubu 4, vytvofeného na volném konci obloukového vahadla S, spiaZencho
s natahovaci pakou 6. Napfi¢ k druhému hornimu konci 9 zdmkového vahadla 1 je uspofadan
otoéné vybavovaé 7, jehoZ alespoti jedno rameno 8 je ve vzajemné rizném kiiZovém zabéru
s druhym hornim koncem 9 zédmkového vahadla 1, kteréZto rameno 8 vybavovale 7 je
spraZeno se spodnim koncem zamkového vahadla 1 pomoci taZné pruZiny 10 pro dosaZeni
jejich vzéjemné rizného kiiZového zabéru, resp. nastaveni v zavislosti na poloze zamkovéeho

vahadla 1.

K vybavovadi 7 je piifazen logicky ¢&len (obr.l) pro rozliSeni zplsobu vybaveni
spinaciho mechanismu, vytvofeny ve form& vybavovaci paky 11, zaujimajici alesponi dveé
krajni polohy, a ktera je vykyvné zavéSena na hiideli 12 vybavovace 7, aviak nezévisle na
ném a je opatfena hornim zéb&rovym vystupkem 1la, jako prvnim ovladatem V aktivnim,
upravenym pro spolupréci sjednim ramenem 7a vybavovaée 7, dale pod mistem jejiho
zav&$eni je opatfena druhym ovladadem X pasivnim ve form& nabéZné plochy 11b pro
ovladaci vystupek 6a natahovaci paky 6. Na opacné strang je vybavovaci paka 11 opatfena
tietim ovladadem Y pasivnim, tvofenym spodnim isekem 1le pro korespondenci s alespon
jednim nezndzornénym pohyblivym prvkem nap&tovych spousti, a konetnd Ctvrtym
ovladadem Z aktivnim ve form& axialni $ikmé nab&zné hrany 11d pro signalizaéni paku 14,
vykyvné a osové prestavitelnou na hiideli 13 zamkového vahadla 1 a opatienou signaliza¢nim

ramenem 14a, které v tseku své délky je vybaveno aretalnim vystupkem 14b pro zajisténi




L]
eendser
o800

[ XXX J

* L *

(XX X J
(X XN ]
-
oess
L]

[ XX X J
L]

jeho dvou poloh vzhledem kpostranici 2 a k exaktnimu ovladani neznizornéného
pomocného spinade dalkového sniméni stavu spinactho mechanismu v zavislosti na volb&
plisobeni n&kterého z ovladadii V,X,Y,Z na vybavovaci paku 11 a naopak. Signalizani paka
14, ktera je rotaéné a také axialng posuvné uloZena na hiideli 13 je axidln¢ vymezena tlacnou

pruZinou 15.

Funkce popsaného vybavovaciho ustroji je nésledujici. Pfi natahovani spinaciho
mechanismu  z klidového stavu (obr.4b) natahovaci pakou 6, dochazi k tomu, Ze kni
piipojené obloukové vahadlo 5 odkloni zamkové vahadlo 1, naceZ feené obloukové vahadlo
5 pronikne do &elniho otvoru 3 v zamkovém vahadlu 1. Vlivem pilisobeni taZné pruZiny 10
dojde k piiklopeni zdmkového vahadla 1 na zminéné obloukové vahadlo 5 a k zajisténi
polohy vybavovade 7 do zékladni polohy, jak je patrné z obr.2. Potom sila ze spinaciho
mechanismu pisobi pfes ozub 4 obloukového vahadla 5 do ramu d&elniho otvoru 3
v zamkovém vahadlu 1 a zalne se vytvafet silovy moment, ktery zplisobi pfiklopeni druhého
horniho konce 9 zamkového vahadla 1 na piislu$né rameno 8 vybavovace 7 a tim dojde k

ptipraveni vybavovaciho Gstroji k naslednému kroku, totiz k zapnuti spinaciho mechanismu.

Natahovaci péka 6 pfi natahovani spinaciho mechanismu unési rotaénim pohybem
jednak zminéné obloukové vahadlo 5 a soufasné také signalizacni paku 14. Signaliza¢ni
paka 14, ktera je vykyvn® a také axialné posuvné uloZena na hfideli 13, je ovladacim
vystupkem 6a natahovaci péky 6 otalena kolem hiidele 13. ProtoZe je souCasn& axidlng
piisobeno tladnou pruzinou 15 na signalizaéni paku 14, dojde v této fézi natahovani spinaciho
mechanismu k zaskodeni jejtho aretadniho vystupku 14b za hranu postranice 2 spinaciho
mechanismu (obr.4b), ptiem? jeji signalizaéni rameno 14a se tim zafixuje v horni zdviZené
poloze. Spoleéné se signaliza&ni pakou 14 una$i natahovaci paka 6 vybavovaci paku 11
v blizkosti oblasti jejiho druhého ovladate X pasivniho (obr.1). Vybavovaci paka 11 je ve
sméru funkce natahovani spinaciho mechanismu oddélena od signaliza¢ni péky 14, neni s ni
nijak spfaZena. P¥i natahovani spinaciho mechanismu s vybavovatem 7 se zaroven natahuje
pomoci vybavovaci paky 11 a jejim tfetim ovladadem Y aktivnim vybavovaci neznazornény
elektromagnet nadproudovych spousti nebo mechanicky stfdda¢ spousti elektromagnetickych

apod.
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Pii zapnuti spinaciho mechanismu (obr.4a) se neméni dosaZené polohy zidmkového

vahadla 1, obloukového vahadla 5, vybavovade 7, vybavovaci paky 11 a signalizatni paky 14.

Pfi vybaveni spinaciho mechanismu doplitkovymi spoustémi (napét'ové a podp&tové
spousté) se jejich pisobenim vybavovaé 7 pooto¢i na hiideli 12 a vlivem sil ze spinaciho
mechanismu se druhy horni konec 9 zamkového vahadla 1 podsune pod zdviZené rameno 8
vybavovaée 7, nadez se timto odblokované zémkové vahadlo 1 pootodi nasledné uvolnénym
smérem, pfidemZ okno v ném vytvoteného &elniho otvoru 3 sjede z ozubu 4 obloukového
vahadla 5 a spinaci mechanismus se vypne. Dalsim piisobenim taZné pruZiny 10 se zamkové
vahadlo 1 pfiklopi zp&t k obloukovému vahadlu 5. Vybaveni spinacitho mechanismu
neznizornénymi dopliikovymi spoustémi se neziicastni vybavovaci paka 11 a signalizatni

péka 14.

Pfi vybaveni spinaciho mechanismu neznazormnénym vybavovacim elektromagnetem
nadproudovych spousti nebo mechanickym stfddacem spousti elektromagnetickych (obr.4c),
se jejich plisobenim na spodni usek 11¢, alias na pasivni tieti ovlada¢ Y vybavovaci paky 11,
zatne vybavovaci pdka 11 nejprve otaet ze své zikladni polohy (obr.4a) dosaZene po
natahovani natahovaci pakou 6 kolem hfidele 12 vybavovace 7, poté soub&Zné zatne svym
prvnim ovladadem V aktivnim, resp. hornim zéb&rovym vystupkem 1la pisobit na jedno
rameno 7a vybavovade 7 a svym &tvrtym ovladadem Z aktivnim na signalizatni paku 14.
Vybavovaci paka 11 pooto&i prostfednictvim jednoho ramene 7a vybavovatem 7 okolo
htidele 12, nadeZ dojde ke stejnému efektu jak uvedeno vyde pii popisu vypindni spinaciho
mechanismu dopliikovymi spoustémi, kdy se také vybavova¢ 7 pootoci na hiideli 12 a
vlivem sil ze spinactho mechanismu se druhy horni konec 9 zamkového vahadla 1 podsune
pod zdviZené rameno 8 na vybavovadi 7, nadeZ se nasledn¢ odblokované zamkové vahadlo 1
pootodi uvolnénym smérem, pfidemZ horni okraj na ném vytvoteného &elniho otvoru 3 sjede
z ozubu 4 obloukového vahadla 5 a spinaci mechanismus se vypne a kdy dal§im plsobenim
tazné pruziny 10 se zdmkové vahadlo 1 ptiklopi zp&t k obloukovému vahadlu 5 do zékladni

klidové polohy.

Soub&né s timto plisobenim vybavovaci paky 11 na vybavova¢ 7 piisobi jeji Ctvrty
ovladag Z aktivni, ktery prostfednictvim piikladn€ uvedené axidln€ Sikmé nab&zné hrany 11d

na vybavovaci pace 11 axialng a soudasnd za pritomnosti otoéného momentu ovliviiuje
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signaliza¢ni paku 14 a tlacnou pruzinu 15 tak, Ze dojde k sesmeknuti aretatniho vystupku
14b signalizaéni paky 11 z postranice 2 spinaciho mechanismu (obr.4c). Po uvolnéni
aretacniho vystupku 14b se signalizacni paka 14 pooto¢i kolem htidele 13 a jeji signaliza¢ni
rameno 14a klesne smérem doll, nadeZ v této poloze setrva, pokud neni ruéné nebo
motoricky, pfipadné fizen€¢ na dalku manipulovano s natahovaci pakou 6 jak je uvedeno
vpfedu. Tento kinematicky pohyb signalizaéni péky 14 lze samoziejmé ze signalizaéniho
ramene 14a signalizani paky 14 pfevést pomocnymi spinai, upevnénymi nad timto
signalizaénim ramenem 14a signaliza¢ni paky 14 na signal elektricky a tim rozlisit na dalku
zplsob, resp. pii¢inu  vybaveni spinaciho mechanismu jistiCe, odpinace nebo jiného

obdobného elektrického pfistroje.
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PATENTOVE NAROKY

Vybavovaci ustroji, zejména pro spinaci mechanismy jisti¢li a odpinacti, sestavajici ze
zamkového vahadla, spodnim koncem vykyvné uloZeného v postranicich spinaciho
mechanismu a vybaveného na jeho podélném ramenu Eelnim otvorem k pronikéani a k zabéru
ozubu, vytvofené¢ho na volném konci obloukového vahadla spiazeného s natahovaci pakou,
pfiemz napti¢ k druhému hornimu konci zamkového vahadla je uspofadan vykyvné
vybavovaé, jehoZ alesponi jedno rameno je ve vzijemné rizném k¥izovém zabéru s druhym
hornim koncem zamkového vahadla, kteréZto rameno vybavovale je spfazeno se spodnim
koncem zamkového vahadla pomoci taZné pruZiny pro dosaZeni jejich vzajemné rlizného
ktizového zéabéru v zavislosti na poloze zamkového vahadla, vyznacujici se tim, Ze
k vybavovadi (7) je pfifazen logicky ¢len pro rozliSeni zplisobu vybaveni spinaciho
mechanismu, vytvofeny ve formé& vybavovaci paky (11), zaujimajici alespori dvé krajni
polohy, a ktera je vykyvné zavéSena na htideli (12) vybavovace (7), avSak nezavisle na ném a
je opatfena hornim zabérovym vystupkem (11a) jako prvnim ovladaem (V) aktivnim,
upravenym pro spolupréci s jednim ramenem (7a) vybavovace (7), dale pod mistem jejiho
zavéSeni je opatfena druhym ovladadem (X) pasivnim ve formé nabéZné plochy (11b) pro
ovladaci vystupek (6a) natahovaci paky (6), na opac¢né strané tfetim ovladaéem (Y) pasivnim,
tvofenym spodnim usekem (11c) pro korespondenci s alespoil jednim pohyblivym prvkem
napétovych spousti, a konedné Ctvrtym ovladaem (Z) aktivnim ve formé axialni Sikmé
nab&Zné hrany (11d) pro signaliza¢ni paku (14), vykyvné a osové piestavitelnou na hiideli
(13) zdmkového vahadla (1) a opatienou signalizacnim ramenem (14a), které v useku své
délky je vybaveno areta¢nim vystupkem (14b) pro zaji§téni jeho dvou poloh k selektivnimu
ovladani pomocného spinade dalkového sniméni stavu spinaciho mechanismu v zévislosti na

volb& plsobeni nékterého z ovladadt (V,X,Y,Z,) vybavovaci paky (11).
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