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Vykonovy ptepinaé stuphového pfepinaciho zatizeni s

A

obsahuje stfada¢ (2) energle, obsahujici natahovaci we g, H=

sané (2.2), plynule pohybovatelné hnacim hfidelem,

.....

a vystupni hnanou &ast (2.3), kterd ovladad spinaci T~
hiidel (4). Na spinacfm hfideli (4) je uloZena axidlné o l
posouvatelna spinacf vloZka (5), nesouci vatkové ko-

toude (6, 7, 8, 9) pro ovladan{ vakuovych spinadt a
mechanickych spfnacich prostfedkii. Zavisle na

sméru spinéni, t. J. inedrmim pohybu natahovacich
sani (2.2) sttddace (2) energle, je spinaci viozka (5)
pfesouvana do hornf nebo dolni polohy na spinacim
hiideli (4), tak?e jsou uvddény v &innost odli3né
vatkové kotoute (6, 7, 8, 9). S timto vykonovym
pfepina&em jsou realizovateln4 nesymetricka zapoje-
nf se stejnym pofadfm pohybovanych nebo ovlada-
nych spinacich prostfedk.
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Vykonovy pFepina¢ stupfiového prepinaciho zarizeni

Oblast techniky

Vynalez se tyka vykonového pfepinale stupiiového pfepinaciho zafizeni, sestavajici ze stfadace
energie, obsahujiciho natahovaci séng, plynule pohybovatelné hnacim htidelem, ota¢ivym v obou
smérech aotadenym v jednom nebo druhém zobou smérli otaceni, a vystupni hnanou <&ast,
sptaZenou s natahovacimi sanémi, ale uzptsobenou pro zpozdéné uvoltiovani ke sledovani jejich
pohybu, ktera po jejim uvolnéni skokové nasleduje pohyb natahovacich sani v jejich pfislu$ném
natahovacim sméru, a dale ze spinaciho hfidele, ktery je oto¢ny uvolnénou vystupni hnanou
&4sti, a ze spinacl pro kaZdou fazi, ovladatelnych ovladacimi prvky, které koresponduji s vatko-
vymi kotougi, ota¢ivymi ze spinaciho hiidele a soustfednymi s nim a majicimi Celni obrys.

Dosavadni stav techniky

Takové vykonové prepinade jsou znamé z patentového spisu DE-OS 42 31 3353. Pfitom jsou
pouZity na fazi vzdy dva vakuové spinace (vakuové spinaci trubice nebo baiiky - Vakuum-
schaltrhren, dale vakuové spinale). Ovladani téchto vakuovych spinaci a mechanickych
spinacich kontaktil se d&je otoénym spinacim hiidelem, kterym se po uvolnéni stfadace (akumu-
latoru) energie rychle ota¢i. Pfitom je pro ovladdani vakuovych spina¢i na spinacim htideli pevné
ulozen vagkovy kotoud, obsahujici na &elni strané pro kazdy vakuovy spina¢ fidici vacku, v niz
v tvarovém styku vedena kladka, pisobici na ovladaci paku pfifazeného vakuového spinace.

Pfepinani mechanickych kontakti se d&je spinacim segmentem, oti¢enym rovnéZ hnacim
hiidelem, ktery se polohové stfidd mezi pevnymi kontakty, uloZzenymi na obvodé vykonového
piepinage. U tohoto vykonového pfepinade jsou vackové kotoude pro ovladani obou vakuovych
spinadu, jakoZ i spinaci segment pro ovladani mechanickych kontaktii, pohybovany od jedné
koncové polohy do druhé a znovu zpét, a sice nezavisle na pfislusném sméru pohybu stupiiového
voli¢e. To znamend, Ze kontakty, které v prvnim sméru, tj. otafeni spinaciho hfidele v jednom
sméru, byly nakonec sepnuty, se pfi zp&tném pohybu, tj. ota¢eni spinaciho hfidele ve druhém
sméru, jako prvni rozpinaji, a obracen¢.

Takovy znamy vykonovy prepina¢ neni proto vhodny pro realizaci nesymetrického zapojeni, pfi
kterém ma byt nezdvisle na sméru spinani elektricky spindn nebo mechanicky pohybovén jako
prvni vzdy stejny kontakt. Takové nesymetrické zapojeni je kupiikladu popsdno v nepiedu-
vefejnéném patentovém spisu DE-OS 44 07 945, jakoZz i v obmén€né formé s dvoupdlovym
pfepinanim konkrétné pro vykonovy piepina¢ vrovnéZ nepfeduvefejnéném spisu DE-OS
44 41 082.

Obr. 4 znazorfiuje posledné jmenované nesymetrické zapojeni s dvoupdlovym pifepinanim, pfi
kterém dochazi nezavisle na sméru spinani ke stejnému sledu ovladani, tj. ke stejnému pofadi
pohybujicich se nebo ovladanych spinacich prostfedki.

Specialné pro tyristorové spinace je ve spisu WO 89/08924 jiz popisovan obzvlaStni pruzinovy
skokovy pohon, ktery ma nezavisle na svém sméru pohonu vyvolavat uvoliiovani v pravé jednom
sméru, tj. ma pouze jeden smér pohybu.

To poskytuje moZnost v principu realizovat nesymetrickd zapojeni. Popsany pruZinovy stfada¢
energie ma viak sloZitou konstrukci, vyZaduje vzhledem k mnoZzstvi potfebnych zipadkovych
a spojovacich prvki mnoho mista, a neni dale vhodny pro kombinované ovladani vakuovych
spinaci jako elektrické spinaci prvky a mechanické kontakty v pfedem ureném sledu ovladani.
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Vynalez si klade za ukol vytvofit vykonovy prepina¢ vyse popsaného druhu, ktery by dovoloval
vytvotit jednoduchym zpisobem nesymetrické zapojeni se spinacim hfidelem, pohanitelnym
v obou smérech pohybu, ptiemZ by se dosahl nezavisle na sméru pohybu stejny sled ovladani
vakuovych spinai, jakoZ i mechanickych spinacich prvki.

Podstata vynilezu

Uvedeného cile je dosaZeno vynalezem vykonového pfepinace stupiiového prepinaciho zatizeni,
sestavajici ze stfddade energie, obsahujiciho natahovaci sané, plynule pohybovatelné hnacim
hiidelem, otagivym v obou smérech a otd¢enym v jednom nebo druhém z obou smért otaleni,
avystupni hnanou &ast, spfaZenou s natahovacimi sdnémi, ale uzplsobenou pro zpozdéné
uvoliiovani ke sledovani jejich pohybu, kterd po jejim uvolnéni skokové nasleduje pohyb
natahovacich sani v jejich pfislu$ném natahovacim sméru, a dile ze spinaciho htidele, ktery je
otoény uvolnénou vystupni hnanou &asti, a ze spina¢l pro kazdou fazi, ovladatelnych ovladacimi
prvky, které koresponduji s vatkovymi kotoudi, ota¢ivymi ze spinaciho hfidele a soustfednymi
snim amajicimi &elni obrys, jehoZ podstatou je, Zze na spinacim hiideli je uloZena axidlné
posouvatelnd spinaci vlozka, nesouci vatkové kotoufe pro ovladani spinacich prostfedki,
pfi¢emz kazdy valkovy kotou¢ je rozdélen na horni a dolni dil¢i vackovy kotou¢ s vzijemné
odli¥nymi obrysy, pfi¢emZ spinaci vioZka je pohybovatelna v zavislosti na sméru otaCeni hnaciho
hiidele do horni nebo dolni provozni polohy, pfi¢emz pii homni provozni poloze spinaci vlozky
jsou viechny dolni diléi vagkové kotoule apfi dolni provozni poloze spinaci vloZky jsou
v3echny horni dil&i vatkové kotoue v dosedacim ¢inném tvarovém styku s ovladacimi prvky pro
ovladani spinacich prostfedki.

Podle daliiho znaku vynalezu je spinaci vlozka prostfednictvim spojkového lenu v tvarovém
styku s obrysem na natahovacich sanich stfddaCe energie tak, Ze pfi pohybu natahovacich sani
v jednom nebo druhém natahovacim sméru je spinaci vlozka posuvna smérov€ zéavisle na tomto
pohybu axialné nahoru nebo dolii a pohybovatelna do horni nebo dolni provozni polohy.

S vyhodou sestavaji spinaci prostiedky na jednu fazi znejméné dvou vakuovych spinaci
aznejméné dvou mechanickych kontakti. Kazdy ovladaci prvek pro ovladani vakuovych
spinaéli s vyhodou sestava z ovladaci kladky, ktera je v tvarovém hnacim styku s pfisluSnym
diléim vackovym kotouem, asnim spojené zalomené péaky. Kazdy ovladaci prvek mecha-
nickych kontakti podle dal$iho znaku vynalezu sestdva z prvni a druhé kladky, ktera je v tva-
rovém hnacim styku s odpovidajicim diléim vackovym kotoufem, jakoz iz kolenové péaky
zatiZené pruZinou, pfiemz podle toho, je-li vyvijen tlak na prvni kladku nebo na druhou kladku,
je pfislu$ny mechanicky kontakt pfepinatelny mezi odpovidajicimi dv€ma stacionarnimi stavy.
S vyhodou jsou jednak viechny prvni kladky a jednak vSechny druhé kladky v ¢inném tvarovém
styku se vzdy stejnym dil¢im vackovym kotoucem.

Podle dal§iho znaku vynalezu jsou mechanické kontakty vytvofeny jako dvoup6lové spinaci
kontakty.

S vyhodou obsahuje vykonovy prepinaé podle vyndlezu ptidavné trvalé hlavni kontakty, pfe-
birajici ve stacionarnim stavu trvalé vedeni proudu, které jsou ovladatelné pfimo ze spinaciho
htidele.

Vagkové kotoude pro ovladani mechanickych kontakti jsou podle dalsiho znaku vynalezu
sdruzeny do jediného va€kového kotoule, déleného do horniho adolniho dil¢iho vackového
kotouce se vzajemné odlisnymi obrysy.

Hlavni vyhoda vynalezu spodivé v tom, Ze muZe byt pouzit dosavadni stfddac energie, obsahujici

natahovaci san& a vystupni hnanou &ast, jak je kupiikladu popsén v némeckém patentovém spisu
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DE-PS 28 06 282. Pfitom je natahovacimi sinémi b&hem plynulého natahovaciho pochodu podle
vynalezu ptidavn& vyvolavan daldi pohyb jesté déle podrobngji popsaného spojkového prvku,
smé&fujici kolmo ke sméru natahovani a pisobici v axidlnim sméru spinaciho hridele. Podle
vynalezu jsou pro kazdy ovladany spinaci prvek, tj. jak vakuové spinale, tak i mechanické
kontakty, pro kazdy smér pohybu hnaciho hidele upevnény na spinaci vloZce, ulozené axialné
posuvn& na spinacim hiideli, vzdjemné odlisné dilci vatkové kotoule. Vyse vysvétlenym
axialnim pohybem spojkového &lenu mohou byt dilei vagkové kotouce, uréené pro pfisludny
smér pohybu, rovn&Z axialn& posouvany atim is odpovidajicimi spinacimi prvky pro ovladani
vakuovych spinalfi, jakoZz i mechanickych kontakti, uvadény nezivisle na sméru otaCeni do
zab&ru a mimo zabér.

Piehled obrazki na vykresech

Vynalez je blize vysvétlen v ndsledujicim popisu na ptikladech provedeni sodvolanim na
ptipojené vykresy, ve kterych znazoriiuje obr. 1 fez vykonovym pfepinalem podle vynalezu,
obr.2 tez rovinou A-A zobr. 1, obr.3 perspektivni pohled na samotny stfadag energie se
spojkovym &lenem podle vynalezu, obr. 4 schéma nesymetrického zapojeni, realizovatelné pfi
pouziti vynalezu akteré je samo o sob& zname, obr. 5 schéma zapojeni, které jsou, jak je
znazornéno na obr. 1, ulozeny vZdy okolo jednoho bodu oticeni a jsou vytvoreny jako prepinaci
pomocné kontakty, obr. 6 prib&h spinani zapojeni z obr. 5 a obr. 7 odpovidajici spinaci diagram.

P#iklady provedeni vynilezu

Vykonovy prepina& podle vynalezu sestava ze skiiné prepinade, zde valce 1 z izolatni hmoty,
vnémz je uloZen stfedovy spinaci hidel 4. Spinaci hfidel 4 je ovladan stfadaem energie 2
zpiisobem, ktery je sim o sob& znam. Stfadac 2 energie obsahuje natahovaci sané 2.2, které jsou
oté&ejici hnaci vatkou 2.1 zde neznézornéného hnaciho hfidele plynule natahovany a za kterymi
se pii dosazeni jejich koncové polohy skokov& pohybuje vystupni hnana &ast 2.3, kterd sama
pohani opét znimym azde neznizornénym zpisobem spinaci hiidel 4. Pfidavné je podle
vynalezu bo¢né na natahovacich sénich 2.2 uloZen obrys 2.4, zde oboustranné, do n€hoZ zabira
vzdy jedna kladka 3.3 spojkového €lenu 3.

Spojkovy &len 3 sestavé ze dvou pak 3.1, které jsou pfiblizné ve vySce stfadace energie 2 botné
uloZeny na tomto stfadadi, jakoz i ze dvou kloubové s nim spojenych spojovacich ty¢i 3.2, které
jsou uspotadany kolmo dolil ve skfini vykonového pfepinale a rovnob&zné se spinacim hfidelem
4 ana volnych koncich jsou ve spojeni se spinaci vlozkou 5, axialné posuvnou na spinacim
hiideli 4.

Je ptirozené také moZné na natahovacich sanich 2.2 vytvofit obrys 2.4 pouze na jedné strané
a odpovidajicim zplsobem také ptifadit pouze jeden spojkovy &len, pfiemz v3ak popsané
podvojné usporadani poskytuje vyhody z hlediska stability.

Popsany obrys 2.4 je pfitom vytvofen tak, Ze podle sméru pohybu natahovacich sani 2.2 stfddace
energie 2 je prostfednictvim spojkového ¢lenu 3 pfi natahovani stfadade energie 2, tj. pfed
vlastnim prepinanim vykonu, spinaci vloZka 5 pfesouvana axialn€ na spinacim htideli 4 o ur€itou
vzdalenost nahoru nebo dold. Spinaci vlozka 5, axialné posuvna na spinacim hiideli 4, je
spoletné s hiidelem oto&nd uvolnénym stfidalem energie 2. To je mozné kupiikladu vice-
nasobné ozubenou Gpravou spinaciho hfidele 4, ktery tim dovoluje una3eni spinaci vlozky 3,
ktera je s nim v tvarovém zapadacim styku, aniz se by ovliviiovala jeji axialni posuvnost. Pro
zaji$téni tohoto piisobeni je mezi dolni &sti spojkoveho &lenu 3 a spinaci vlozkou 5 kuptikladu
lozisko neznazornéné na obrazcich, napfiklad kuli¢kové loZisko.
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Na spinaci vloZce 5 jsou nad sebou uloZeny dva vackové kotouCe 6.7 s &elnimi spinacimi
ktivkami pro ovladani obou vakuovych spinacu 11, 12, které sestivaji ze dvou pfimo nad sebou
uloZenych dilg¢ich hornich dilgich vatkovych kotou¢d 6.1, 7.1 adolnich dil¢ich vatkovych
kotoudt 6.2, 7.2. Na spinaci vloZce 5 jsou dale uloZzeny dva vackové kotouce 8.9 pro ovladani
dvou pohyblivych mechanickych kontakti 13.14, jejichz funkce bude vysvétlena nize. Po
stranach vedle pFislusnych va¢kovych kotoudi 6.7 jsou uloZeny ovladaci kladky 11.1, 12.1, ato
tak, Ze 2e vidy podle polohy spinaci vlozky 5 si koresponduji vzdy oba horni dil¢i vatkové
kotoude 6.1, 7.1 nebo oba dolni dil¢i vatkové kotouce 6.2, 7.2 s piisluSnymi ovladacimi
kladkami 11.1, 12.1.

Tyto ovladaci kladky 11.1, 12.1 puasobi pfes zalomenou paku 11.2, 12.2 na pfislusné vakuové
spinage 11, 12 a ovladaji je. Ve staciondrnim stavu vykonového pifepinae je mezi ovladacimi
kladkami 11.1, 12.1 a odpovidajicimi dil¢imi vackovymi kotouci 6.1, 7.1 nebo 6.2, 7.2 mezera,
nebot’ vakuové spinale 11.12 jsou ve stacionarnim stavu bez zevné pisobici sily sepnuté. Jsou
teprve b&hem piepinani vykonu silové ovladany pfislusnym vackovym kotoutem pies odpo-
vidajici kladku a ovladaci paku a kratkodobé& rozpojovany. Tato mezera ve stacionarnim stavu
umoZiiuje presouvat spinaci vlozku § a tim i vackové kotouce 6.7, aniz by mohlo dojit ke kolizim
mezi nimi a ovladacimi kladkami 11.1, 12.1.

Ovladaci kladka 11.1, 12.1 a a odpovidajici zalomena paka 11.1, 12.2 tvofi pfisluSny ovladaci
prvek 111, 112 pro ovladani vakuovych spinacl 11, 12. Ve smyslu definice pfedmétu vynalezu
tak kazdy ovladaci prvek 111, 112 pro ovladani vakuovych spinac¢i 11, 12 sestava z ovladaci
kladky 11.1, 12.1, kterd je v tvarovém hnacim styku s pfislusnym dil¢éim vackovym kotou¢em
6.1,6.2,7.1, 7.2, a s nim spojené zalomené paky 11.2, 12.2.

Podobn& jsou na spinaci vloZce 5 uzplsobeny uvedené dva dalsi vaCkové kotouce 8.9 pro
ovladani obou pohyblivych mechanickych kontakti 13, 14. Vackové kotouce 8.9 jsou rovnéz
rozdéleny do dvou nad sebou uloZenych dil¢ich vackovych kotou¢d 8.1, 8.2 a9.1, 9.2.
V zivislosti na sméru otadeni spinaciho hiidele koresponduji bud’ oba horni dil¢i vaCkové
kotoude 8.1, 9.1, nebo oba horni dil¢i va€kové kotouce 8.2, 9.2 s bo¢né uloZenymi prvnimi
kladkami 13.1, 14.1 nebo druhymi kladkami 13.2, 14.2.Na obr. 1 je znazorné€n zdbér obou
dolnich dilgich vackovych kotou¢i 8.2, 9.2.

Kladky 13.1, 14.1 a 13.2, 14.2 jsou ve spojeni s odpovidajicimi kolenovymi padkami 13.3, 14.3,
ktera kazda pusobi na oto¢né uloZzené mechanické kontakty 13, 14, ato tak, Ze tyto paky jsou
ptevaditelné pies mrtvy bod do dvou spinacich poloh. Prvni mechanicky kontakt 13 pisobi jako
spinaci kontakt SKM a spojuje, podle toho, jaké zaujima postaveni, bud’ oba pevné kontakty
SKM,, nebo oba pevné kontakty SKMjz. Druhy pohyblivy kontakt 14 ptsobi jako mechanicky
pomocny kontakt HKM a spojuje, podle toho jakou zaujima polohu, bud’ oba pevné pomocné
kontakty HKM,, nebo oba pevné pomocné kontakty HKMg. Oba pohyblivé mechanické kontakty
13, 14 jsou uloZeny ve stejné vodorovné roving.

Prvni adruhé kladka 13.1, 13.2; 14.1, 14.2, akolenova paka 13.3, 14.3 tvofi odpovidajici
ovladaci prosttedek 113, 114 ptisluiného mechanického kontaktu 13, 14. Ve smyslu definice
predmétu vynilezu tak kazdy ovladaci prvek 113, 114 mechanickych kontaktd 13, 14 sestdva
z prvni a druhé kladky 13.1, 13.2; 14.1, 14.2, ktera je v tvarovém hnacim styku s odpovidajicim
diléim vadkovym kotoudem 8.1, 8.2, 9.1, 9.2, jakoz izkolenové paky 13.3, 14.3 zatizené
pruzinou, pti¢emZ podle toho, je-li vyvijen tlak na prvni kladku 13.1, 14.1 nebo na druhou
kladku 13.2, 14.2, je pfisluny mechanicky kontakt 13.14 pfepinatelny mezi odpovidajicimi
dvéma stacionarnimi stavy. '

Ovladéani odpovidajicich kladek 13.1, 14.1 a13.2, 14.2 atim iobé kolenové paky 13.3, 14.3
odpovidajicimi va¢kovymi kotoudi 8.9 se opét d&je silové, tj. ve stacionidrnim stavu nejsou
vatkové kotouce 8.9 akladky 13.1, 14.1, 13.2, 14.2 v zabéru, takze pred zaCatkem piepinani
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vykonu, jak jiz bylo popsano vy3e pro ovladani vakuovych spinaci, je beze vieho mozny axialni
presun spinaci vlozky S, zejména bez kolize s kterymikoli ovladacimi prvky, zde kladkami.

Mezi ovladdnim vakuovych spina¢i 11, 12 a mechanickych kontaktd 13, 14 je vSak podstatny
rozdil. Vakuové spinace 11, 12 jsou v disledku jejich konstrukce ve staciondrnim stavu sepnuty
a maji tedy bez potfeby vyvijeni pfidavného silového piisobeni samoginné se nastavujici stabilni
stav, pfi pfitomnosti vakua uvniti baiiky spinae a pfidavné pruziny. Z toho vyplyva, Ze stadi
jediny vackovy kotoué pro ovladani, tj. doasné pfepinani do druhého spinaciho stavu. Jakmile
ucinek tohoto vackového kotouce opadne, vraci se vakuovy spina¢ samocinné do stabilniho
sepnutého spinaciho stavu. Jinak je tomu u popsanych mechanickych kontakti 13, 14. Zde mtize
byt kazdy pohyblivy mechanicky kontakt 13, 14, uloZeny okolo bodu otagivého ulozeni, v di-
sledku opfeni o pfisluSnou kolenovou péku zatizenou pruzinou, pohybovan pfes mrtvy bod
a zaujimat dva stabilni stavy. Kazdému pohyblivému mechanickému kontaktu 13, 14 jsou tak
pfifazeny vzdy prvni kladka 13.1, 14.1 nebo druhd kladka 13.2, 14.2, které dovoluji stfidavé
pfepinani mezi ob€ma stabilnimi spinacimi stavy.

Aby se zajistila jednoducha konstrukce vykonového prepinace, je také moZné spojit vatkové
kotouce 8.9 které byly v uvedeném prikladé provedeni znazornény jako oddélené, do jednoho
vackového kotouce s pouze jedinym hornim a dolnim diléim vackovym kotouem, ato tak, Ze
v kazdém sméru spinani dochdzi k ovladani kontaktu SKM, jakoZ i HKM jedinym dil¢im
vackovym kotoucem.

Dosavadni provedeni se vztahuji pouze na jednu fazi vykonového piepinate podle vynalezu.
U tfifazového vykonového piepinace jsou vysvétlené mechanické a elektrické ovladaci, jakoZ
i spinaci prvky vsech tfi fazi obzvlasté vyhodné uloZeny v jediné vodorovné roving. Obr. 2
znazoriiuje takové usporadani v pohledu shora.

Z obrazku je patrné, Ze uvnitf vélce 1 zizoladni hmoty je uloZen spinaci hfidel 4 se spinaci
vlozkou 5, na némz uloZenou, axialné posuvnou a s nim otoénou, ktera na sob& nese vackové
kotouce 6.7, 8.9 s odpovidajicimi dil¢imi vatkovymi kotougi. Daéle je patrné, Ze stfedové okolo
vackovych kotoucii pro kazdou fézi jsou okolo téchto valkovych kotouéi ulozeny oba vakuové
spinaCe, priemZ jeden pusobi jako elektricky spinaci kontakt SKV adruhy jako elektricky
pomocny kontakt HKV podle zapojeni zndzornéného na obr. 4, jakoZz i mechanické kontakty pro
dvoupdlové prerusovani, pfiCemZ jeden plsobi jako mechanicky spinaci kontakt SKM a druhy
jako mechanicky pomocny kontakt HKM. Oblasti, v nichZ se nachazeji spinaci a ovladaci
prostiedky jedné faze, jsou vyznaeny na obr. 2 obvodovymi kétami.

Ptirozen€ je mozné také pridavné uspofadani v podstaté zndmych trvalych hlavnich kontakti pro
trvalé vedeni proudu. Takova zapojeni, rozSifena o trvalé hlavni kontakty, jsou sama o sobé
znadma. Jelikoz trvalé hlavni kontakty jsou nezavisle na sméru spinani pfi pfepinini vykonu
rozpinany jako prvni a spinany jako posledni, miize byt jejich ovladani provadéno znamym
zpusobem obrysem nebo vackovym kotou€em, pevné spojeného se spinacim hfidelem 4. Axialni
pfesouvani, zavislé na sméru spinani, neni potfebné. Ve vySe vysvétleném piikladé provedeni
jsou viak také trvalé hlavni kontakty védomé vypustény.

Vynélez dovoluje jednoduchou realizaci nesymetrickych zapojeni, tj. jednoduché pievedeni
sledii ovladani elektrickych a mechanickych spinacich prvki u vykonového pfepinace nezavisle
na jeho sméru spinani, které se v dusledku feSeni stfddae energie, natahovatelného a uvolni-
telného ve dvou smérech stfida nezavisle na sméru spinéni pfepinace. Potfebny pohyb presou-
vani, zavislého na sméru spinani, se dosahuje jednoduchym zplisobem béhem plynulého pohybu
natahovacich sani v podstaté¢ znamého stfadace energie, tedy pred zalitkem vlastniho piepi-
naciho pochodu. K tomu je zapotiebi pouze popsany pfidavny obrys po stran€ natahovacich sani.
AZ na tuto snadno realizovatelnou obménu ser daji znamé stfadace energie pouzivat v nezmé-
néné formé, coz poskytuje dalsi vyhodu.
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Rozumi se, ¥e potet a tvar vadkovych kotoudt a ovladacich a spinacich prvki, ato jak elek-
trickych, tak imechanickych spinacich prvki, je pfizpusobitelny konkrétnimu vytvafenému
zapojenti, a Ze vynalez neni omezen na vysvétleny piiklad provedeni se dvéma vakuovymi spinaci
na fazi a dvéma dvoupélovymi spinacimi kontakty na fazi.

PATENTOVE NAROKY

1. Vykonovy prepina¢ stupiiového prepinaciho zafizeni, sestivajici ze sttédaCe (2) energie,
obsahujiciho natahovaci san& (2.2), plynule pohybovatelné hnacim hfidelem, otaCivym v obou
smérech a otaéenym v jednom nebo druhém z obou sméri otaceni, a vystupni hnanou &ast (2.3),
sptaZenou s natahovacimi san&mi (2.2), ale uzptisobenou pro zpozdéné uvolfiovani ke sledovani
jejich pohybu, pfiemZ po jejim uvolnéni skokové nédsleduje pohyb natahovacich sani (2.2)
v jejich pFislusném natahovacim sméru, a déle ze spinaciho hfidele (4), ktery je oto¢ny uvol-
nénou vystupni hnanou &asti (2.3), a ze spinacich prostiedki pro kazdou fézi, ovladatelnych
ovladacimi prvky (111, 112, 113, 114), které koresponduji s vackovymi kotouti (6, 7, 8, 9),
ota¢ivymi ze spinaciho hidele (4) a soustfednymi s nim a majicimi Celni obrys, vyznaéeny
tim, %e na spinacim htideli (4) je uloZena axialn& posouvatelna spinaci vlozka (5), nesouci
vatkové kotoude (6, 7, 8, 9) pro ovladani spinacich prostfedku, pfi¢emZ kazdy vackovy kotoud
(6, 7, 8, 9) je rozdélen na horni a dolni dil&i vakovy kotou¢ (6.1, 7.1, 8.1, 9.1; 6.2, 7.2, 8.2, 9.2)
se vzajemné odlidnymi obrysy, pfi¢emz spinaci vloZka (5) je pohybovatelna v zavislosti na sméru
ota&eni hnaciho h¥idele do horni nebo dolni provozni polohy, pfi¢emz pfi horni provozni poloze
spinaci vlozky (5) jsou viechny dolni dil¢i valkové kotoute (6.2, 7.2, 8.2, 9.2) apfi dolni
provozni poloze spinaci vloZky jsou vSechny horni diléi vackové kotouce (6.1, 7.1, 8.1, 9.1)
v dosedacim &inném tvarovém styku s ovladacimi prvky (111, 112, 113, 114) pro ovladani
spinacich prostfedkd.

2. Vykonovy prepinad podle naroku 1, vyzmadeny tim, Ze spinaci vloZka (5) je
prosttednictvim spojkového &lenu (3) v tvarovém styku s obrysem (2.4) na natahovacich sanich
(2.2) stfadade (2) energie tak, Ze pfi pohybu natahovacich sani (2.2) v jednom nebo druhém
natahovacim sméru je spinaci vlozka (5) posuvnd smérové zivisle na tomto pohybu axidlné
nahoru nebo dolti a pohybovatelné do horni nebo dolni provozni polohy.

3. Vykonovy ptepinag podle niroku 1 nebo2, vyzmaéeny tim, Ze spinaci prosttedky
sestavaji na jednu fazi z nejméné dvou vakuovych spinaci (11, 12) a z nejméné dvou mecha-
nickych kontakti (13, 14).

4. Vykonovy ptepina podle niroku 3, vyzmadeny tim, Ze kazdy ovlidaci prvek
(111, 112) pro ovladani vakuovych spinadii (11, 12) sestava z ovladaci kladky (11.1, 12.1), ktera
je v tvarovém hnacim styku s pfislusnym dil¢im va¢kovym kotoucem (6.1, 6.2, 7.1, 7.2), a s nim
spojené zalomené paky (11.2, 12.2).

5. Vykonovy prepina¢ podle niroku 3 nebo 4, vyznadeny tim, Ze kazdy ovladaci
prvek (113, 114) mechanickych kontaktii (13, 14) sestava z prvni a druhé kladky (13.1, 13.2;
14.1, 14.2), kter4 je v tvarovém hnacim styku s odpovidajicim dil¢im va¢kovym kotoucem (8.1,
8.2, 9.1, 9.2), jakoz i z kolenové paky (13.3, 14.3) zatiZzené pruzinou, pfi€emZ podle toho, je-li
vyvijen tlak na prvni kladku (13.1, 14.1) nebo na druhou kladku (13.2, 14.2), je pfisluSny
mechanicky kontakt (13, 14) prepinatelny mezi odpovidajicimi dv€éma stacionarnimi stavy.
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6. Vykonovy pfepina¢ podle ndroku 5, vyznadeny tim, Ze jednak vSechny prvni
kladky (13.1, 14.1) a jednak viechny druhé kladky (13.2, 14.2) jsou v &inném tvarovém styku se
vzdy stejnym dil¢im vagkovym kotoudem (8.1, 8.2, 9.1, 9.2).

7. Vykonovy piepina¢ podle nejméné jednoho z nérokd 3 a2 6, vyzmadeny tim, Ze
mechanické kontakty (13, 14) jsou vytvoreny jako dvoupélové spinaci kontakty.

8. Vykonovy pfepina¢ podle nejméné jednoho znarokt 3 a% 7, vyznadeny tim, Ze
obsahuje pfidavné trvalé hlavni kontakty, pfebirajici ve stacionarnim stavu trvalé vedeni proudu,
které jsou ovladatelné pfimo ze spinaciho htidele (4).

9. Vykonovy pfepina¢ podle nejméné jednoho znarokii 3 a2 8, vyznaleny tim, Ze
vatkoveé kotoute (8, 9) pro ovladani mechanickych kontaktt (13, 14) jsou sdruzeny do jediného
vatkového kotouce, déleného do horniho a dolniho dil&iho vatkového kotoude (8.1, 8.2, 9.1, 9.2)
se vzajemn¢ odlinymi obrysy.

6 vykresti
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