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Ulelem vynéalezu je sniZeni spotfFeby ba-
revnych kov{i, sniZeni pracnosti a pfFede-
v3im sniZeni nérokii na ddrZbu elektromo-
torickych prestavnik@t v Zelezni¢nim provo-
zu. Realizuje se to pfepinafem stavécich a
kontrolnich obvodidl, jenZ je tvofen fadou
linedrn& uspofadanych plepinacich dvojic,
sestdvajicich vZdy z nosite pevnych kon-
taktd a axidlng posuvného nosife po-
hyblivych kontakti. Pevné kontakty jsou
upevnény v izolatnim mistku a jsou
opatfeny elektrovodnymi svorkami. Po-
hyblivé kontakty jsocu uloZeny na izo-
laénim I8Zku a jsou od sebe odtlado-
véadny pruZinou. Ovlddaci vidlice mecha-
nismu prepinafe posouvd mosifem po- @

Qhbr. 2

hyblivych kontaktG tak, Ze dojde k jejich
styku s kontakty pevnymi; v koncovych po-
lohdch pak nastane stladeni pruZiny, &im#
se vytvoli potFebny kontaktni tlak. NavrZze-
né provedeni p¥epinade lze pouZit u pfrestav-
nikd s motory t¥ifdzovymi i jednofdzovymi /
a po doplnéni zhaSecimi prvky i s motory =

stejnosmérnymi.
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Vynédlez se tykd elektromotorického pfie-
stavniku s kontaktnim prepinafem stavé-
cich a kontrolnich obvodi.

Moderni systémy staniCnich zahezpeéova-
cich zafizeni pouZivaji pro dalkové ovlada-
ni a zabezpe€ovani vymén, srdcovek s po-
hyblivymi hroty a vykolejek elektromoto-
rické piestavniky. Pro =zaji§téni sprdvné
funkce musi ptestavniky vykazovat urfité
mechanické parametry a vlastnosti, zejmé-
na piestavnou drdahu, pfestaviiou a pridrz-
nou silu a pfestavny ¢as. Po elekirické stran-
ce musi prestavniky vyhovovat zavedenym
systémim zapojeni a musi splilovat platné
elektrotechnické normy a predpisy. Prove-
deni prestavnikd musi byt jednoduché, bez-
pecné, spolehlivé a pro provoz nendrolné
na obsluhu a udrZbu. Dalkové ovlddéani pre-
stavnikll se v pievazZné mife provéddi pomo-
ci fadi¢h umistdnych na ovladacim stole
nebo na panelu. Stavéci obvod je pak déle
tvofen stavécim relé, napdjecim vedenim,
prestavnikovym prepinafem a motorem.
Kontrola sprédvné polohy vymény se. prova-
di obvodem kontrolnim twvofenym pPestav-
nikovym piepinadem, vedenim, kontrolnim
a dohledacim relé. Kontrola polohy jazy-
kil je odvozovana od kontrolnich pravitek s
jazyky vymény spojenych a vyhodnocové-
na je vétSinou opticky. Pro uskute&iiovani
reverzniho chodu pfrestavniku a kontroly
koncovych poloh jazyklt vymén je dileZi-
tAd spravnd, bezpefnd a spolehlivd funkce
prestavnikového prepinale. Navic je poZa-
dovdna jeho nendro€né& obsluha a tudriba
v provoze. I kdyZ jsou konany pokusy s
bezkontaktnim provedenim tohoto pFepina-
e, je a del3i dobu je3t& bude pouZivan
pifestavnikovy piepinad stavé&cich a kontrol-
nich obvoda v provedeni kontaktnim.

Véechny dosud zndmé pfestavniky se vy-
znacuji pouz1vamm prepinadilt s bohaté di-
menzovanym1 kontakty. Vyplyva to ze sku-
teCnosti, Ze se pouZivd jednotnéhc provede-
ni pfepinaéﬁ pro pPestavniky s motory t¥i-
fazovymi, jednofdzovymi i stejnosmérnymi.
Navic p¥i d¥ive pouZivanych malych vyko-
nech elektromotori mohlo v provozu dojit
k takovému nastaveni ochranné treci spoj-
ky, Ze elektromotor byl pi#i pfekaZce v pfe-
stavné drdze prestavniku namdhédn zkrato-
vym proudem a ten je zejména u stejno-
smérnych motorit velice vysoky. Z tocho vy-
plyva, Ze takové kontakty se vyznadujl po-
mérné sloZitou konstrukci. VéE&tSinou se pro-
vddéji jako mistkové s otofné uloZenymi
valeCkovymi mistky a disticimi a vlastni-
mi elektrovodnymi kontakty. Jind konstruk-
ce pou¥ivd systému noZovych kontaktd za-
souvanych do dvojice pérovych planZet. Z
provedeni kontaktl a z urfeni i pro stejno-
smérné motory vyplyvd pak bohaté piedi-
menzovdni, a tim tedy znalnd materidlova
narccénost. I vyrobni nédrocnost takovych
kontaktll je velice znalnd, protoZe si vyZa-
duje kromé bohatého vyrobniho vybaveni
i znafnou kapacitu manudlni price pro mon-
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tdZ a justovdni. Hlavni nevyhody se pak
projevuji v provozu pPrestavnikii. Naroky
na udrZeni prestavnikovych prepinacl v
bezporuchovém stavu znacné prevySujl né-
roky na tudrZbu ostatnich ¢4sti prestavni-
k. Ve stanicich s hust8im provozem je b&Z-
né nutny ftrnactidenni cyklus ddrZby kon-
taktnich ploch pfepinac{i, co¥ p¥i nedosta-
teéném pottu udrZujicich zaméstnancli mii-
Ze zplisobit ohroZeni plynulosti dopravy a
prepravy.

Uvedené nedostatky jsou odstranény u e-
lektromotorickém pfestavniku s kontaktnim
prepinadem stavécich a kontrolnich obvodf
podle vynalezu.

Piepinaci systém kontaktniho pFepinace
sestdvd z linedrn& usporadanych pPepina-
cich dvojic, tvofenych vZdy dplnym nosi-
dem pevnych kontaktfi, p¥ipevné&nym k dote-
kové desce a Gplnym nosiéem pohyblivich
kontaktfl, uloZenym v _axidlnich loZiskdch
desky. Nosi€ pevnych kontaktd je tvofen
izoladnim muastkem a dvéma symetricky u-
loZenymi elektrovodnymi nosi¢i, z nichZ
kaZdy je opatfen jednim kontaktem a jed-
nou elektrovodnou svorkou. Nosi¢ pohybli-
vych kontakth je tvofen unédSeCem s izolaé-
nim liZkem, na ném? jsou uloZeny dva elek-
trovodné nosiCe opatfené“vZdy dvéma kon-
takty a mezi nimi? je vloZena tladnd pruZi-
na. UnaSeC je opatfen centrdlng uloZenou
kladkou, trvale zasunutou do ovladaci vid-
lice dotekové pdky mechanismu prepinade.

Prfedmé&tem vynélezu je dosahovdn novy
adinek, ktery spofivd v ziskdni sprédvného
nastaveni pracovniho reZimu kontaktl jiZ
pouhym smontovédnim pot¥ebnych dild, te-
dy bez nutnosti dal3i narofné, dosud pro-
védéné justaze.

Pfedmétem vynélezu je dosahovan i vys-
§i ncinek, ktery spofivd ve sniZené spotie-
bé barevnych kovii a pfedevsim v podstat-
né sniZenych ndrecich na adrZbu v provo-
Zu.

Na vykresu je zndzornénoc provedeni kon-
taktniho pfrepinafe stavécich a kontrolnich
cbvodii elektromotorického prestavniku po-
dle vynédlezu. Na obr. 1 je znédzornén kon-
taktni prepinaé¢ véetné& ovladaci vidlice v
Celnim pohledu s demontovanymi nosici
pevnych kontaktti v pravé poloviné doteko-
vé desky. Na obr. 2 je znazornén pldorys
kontaktniho pfrepinafe v provedenl podle
obr. 1. Na obr. 3 je zndzornén Kkontaktni
pfepinaé v Pezu vedeném rovinou A — A
Z obr. 2.

Pfepinaci systém kontaktniho prepinace
sestdvd z linedrn& uspoiddanych piepina-
cich dvojic tvo¥enych nositem pevnych kon-
taktit 1 pPfipevnénym k dotekové desce 4
a nosifem pohyblivych kontakti 2 uloZe-
nym v axidlnich loZiskdch 5 dotekové des-
ky 4. Nosi¢ pevnych kontaktdl 1 je pak tvo-
Fen izolatnim mustkem 6 a dvdma symet-
ricky uloZenymi elektrovodnymi nosii 7,
z nichZ kaZdy je opatfen jednim pevnym
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kontaktem 8 a jednou elektirovodnou svor-
kou 8. Nosi¢ pohyblivych kontaktl 2 je tvo-
fen undsefem 3 s izeolatnim liZkem 10, na
némZ jsou uloZeny dva elektrovodné nosi-
e 12 opatfené vZdy dvéma kontakty 13 a
mezi nimiZ je vloZena tlatnd pruZina 1I.
Axidln& posuvny unalef 3 je opatfen cen-
trélng uloZenou kladkou 14, trvale zasunu-
tou do ovladaci vidlice 15 dotekové pdky 16
mechanismu pfepinace.

Kyvavy pohyb dotekové paky 16 je pomo-
ci ovladdaci vidlice 13 a kladky 14 pfeva-
dén na axidlni pohyb unédSefe 3 vedeného
v loZiskach 5 dotekové desky 4 a s nim spo-

jeného tplného nosie pohyblivych kontak-
td 2. Pfed dosa¥enim koncovych poloh do-
tekové péky 16 dochazi ke styku kontaktil
13 uplného nosie pohyblivych kontaktd 2
s kontakty 8 tplného nosi¢e pevanych kon-
takta 1. V koncovych polohach pak dojde
ke stladeni tlatnych pruZin 11, a fim k vy-
tvoFeni potiebného kontaktiniho tlaku.

Uvedeného kontaktniho pfepinale stavé-
cich a kontrolnich obvodt lze po doplnéni
vhodné& volenych RC ¢&lenfi a omezovacich
diod pouZit i u elektromotorickych prestav-
nik{ se stejnosmérnymi motory.

PREDMET VYNALEZU

1. Elektromotoricky pPestavnik s kontakt-
nim p¥epinaem stavécich a kontrolnich ob-
vodl, vyznadujici se tim, Ze pFepinaci sy-
stém kontaktniho pfepinae sestdva z line-
arné uspofddanych prepinacich dvojic, tvo-
fenych nositem pevnych kontakthi (1) pFi-
pevnénym k dotekové desce (4) a no-
sitem pohyblivych kontaktl (2) uloZe-
nym v axidlnich loZiskdch (5) dotekavé
desky {4]).

2. Elektromotoricky prestavnik podle bo-
du 1, vyznadujici se tim, Ze nosi€ pevnych
kontaktd (1) je tvofen izolaénim mistkem
(6) a dvéma symetricky uloZenymi elektro-
vodn¢ymi nosi&i (7), z nichZz kaZdy je opat-

Fen jednim kontaktem (8) a jednou elek-
trovodnou svorkou (9).
3. Elektromotoricky piestavnik podle bo-

~du 1, vyznadujici se tim, Ze nosi¢ pohybli-

vych kontaktli (2) sestdvd z unaSele (3] s
izoladnim l8¥kem (10), na némZ jsou ulo-
Yeny dva elektrovodné nosi¢e (12) opatie-
né viZdy dvéma kontakty (13) a mezi ni-
mi% je vloZena tla¢nd pruZina (11).

4. Elektromotoricky prestavnik podle bo-
du 3, vyznadujici se tim, Ze unaseC (3] je
opatien centrdlng& uloZenou kladkou (14],
zasunutou do ovladaci vidlice (15} doteko-
vé péaky (16} mechanismu pifepinace.
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