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Vyndlez se tyké mZikového spinaciho mechanismu automatickych
spinadi, zejména jistiéld na nizké napéti. |

Spinaci mechanismus, ktery je nezbytnou soutadsti automatickych
spinadi, zaji$tuje mechanicky pfevod pohonu na pohyblivé kontakty
kontaktniho systému a soulasné plni i funkci volnobézky, umoZnu-
jici automatické vypnuti spinade i v pifipadé pridrzeni zapinaci
p4ky v zapnutém stavu, Ke spinéani kontaktniho systému pristupuje
dale problematika spojeni vyhodného pribéhu pohybu kontaktd jak
do zapnuti, tak i vypnuti pii optimédlnim momentu na zapinaci péce
spinaciho mechanismu, Tomuto poZadavku ne jlépe vyhovuje soustava
mechanickych prvku pro prevod sily ze zapinaci paky na pohyblivé
kontakty, tvorena ovladacim tFmenem, kombinaci prolamovatelné
zdvojené péky se vzpérou, vybavovaci kosou, zaaretovanou jedno-
stramé pilvalcem a spinacimi pruZinami, zajidtujicimi mZikové
zapnuti i vypnuti. Této kombinace vyuzivaji u spinaciho mechanismu
. automatickych spinadd - jistiéd tém8r vSechny predni svétové fir-
- my, ¢imZ dosahuji vyhodngych technickych parametri.

Nevyhodou tohoto uspofadani je jeho slozitost, naroéné prosto-
rové uspoifadani a nizka mechanické trvanlivost, ze jména pri pouZi=- -
ti tazinych pruzin. V pfipads pouziti tlaénych pruiin se zvysSuje
sloZzitost usporadani. mechanismu. |

Uvedené nevyhody odstranuje mZikovy spinaci mechanismus podle
vynédlezu. Jeho podstata spotiva v tom, %Ze ovladaci trmen mZikové~
" ho spinaciho mechanismu je tvaru obraceného U se dvéma shodnymi
rovnob&Znymi rameny s dvojitym pravoihlym ohybem a ma ve své stred-
ni 84asti vybréni s navazujici vodici drazkou v horni poloviné obou
ramen, mezi nimiz jsou vlozena dvé spojovaci tahla, ktera jsou
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spodnim koncem otoc¢né uloZena na &epu spolu se zdvojenou prola-
movatelnou padkou a hornim koncem jsbu uloZena na opérném &epu,
vloZeném ve vodicich dréZkich, piifem? mezi konci opdrného &e-
pu s mezivlozkami a mezi opdrnymi podloikami na spojovacich
pridkach dvojitého pravoihlého ohybu jsou opfeny tlaéné pruiiny.

Vfhodou mZikového spinaciho mechanismu podle vyndlezu je
jeho jednoduchost, funk&ni spolehlivost, zvySend mechanicka Zi-
votnost a vysoky stupen vyuzit{ prostoru,

Priklad provedeni mechanismu podle vynélezu je znédzornén
na priloZenych vykresech, kde obr. 1 pfedstavuje boéni pohled
na celkové usporadani spinaciho mechanismu s kontaktnim systé-
mem v zapnutém stavu, Obr. 2 predstavuje stejny pohled s mecha-
nismem ve vypnutém stavu pifi automatickém vybaveni. obr. 3
predstavuje bokorys z obr. 1 v nazorném rezu a kolmém postaveni
ovladaciho trmenu,

MZikovy ovladdaci mechanismus podle vyndlezu tvofi ovléadaci
tfmen 2 tvaru obraceného U se dvéma rovnobéZnymi rameny 1l s dvo-
jitym pravothlym ohybem, vytvéarejici spojovaci pii¢ky 12 a rov-
nobéZné spodni ramena 13, zakonéenéd zarezy 21, jimiz je ovléada-
c{ t¥men 2 vykyvné uloZen na osazenych ¢epech 15, pevné uchyce-
nych v nosné kostfe 20 spinaciho mechanismu. Ve stfedni éasti

“horni poloviny obou ramen 11 ovladdaciho tfmenu 2 je vybrani 10

s navazujici vedici dr4dZkou 14. Mezi rovnobé&inymi rameny 11

jsou vlozena dvé spojovaci t4ahla 3, kterd jsou spodnim koncem
otoéné uloZena na Sepu 4 spolu se zdvojenou prolamovatelnou pa-
kou 5. Hornim koncem jsou spojovaci té4hla 3 uloZena na opdrném
tepu 7, ktery je vloien ve vodicich drazkach 14 ovladdaciho trme-
nu 2., Mezi konci opérného éepu 7 s mezivloZikami 16 a mezi opér-
nymi podlozkami 17, uchycenymi na spojovacich prickach 12 dvo-
jitého pravouhlého ohybu ovladaciho timenu 2 jsou opreny tlaéné
pruziny 8. Vybavovaci kosa 19 je levym koncem otoéné ulozZena

na hitidelce 18, pevnd uchycené v nosné kostie 20 a pravym kon-
cem je vybavovaci kosa 19 ozubem 25 zaaretovana za aretadni fep
26, vykyvné ulozeny v opérce 27 a nosné kostrfe 20. Prevod sily

a potiebnd spinaci draha ze zapinaci paky 1 na pohyblivé kontak-
ty 23 je zprostiedkovan popsanym spinacim mechanismem pres vzpé-
ru 6, otoéﬁé ulozenou spodnim koncem na spojovacim fepu 9 v dr-

zaku 24 pohyblivych kontaktid 23.
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Vypnuty stav jistice pii aut omatickém pisobeni (napf. nad-
roudovymi spoustdmi) je zndzornén na obr. 2. Jak je patrno
z obr. 1 (zapnuty stav), dochdzi pfi automatickém vypnuti jisti-
&e k uvolndni ozubu 25 vybavovaci kosy 19 na hiidelce 18 aZ do
polohy, kdy se jeji rameno opie o vytnélek 22, vytvoieny v horni
t4sti ovlddaciho tfmenu 2, dojde k piesunuti horniho &epu 28,
otod¢nd spojujiciho zdvojenou prolamovatelnou pdku 5 a vybavova=
ci kosu 19 aZz do polohy, kdy se cep 4 dostane pres mrtvou polo-
hu mezi hornim Eepem 28 a spojovacim ¢epem 8, uloienim v drZzéaku
24 pohyblivych kontaktli 23 ve sméru do vypnuti az do vypnuté po-
lohy (obr. 2), vytvorené vybavovaci kosou 19, zdvojenou prolamo-
vatelnou pdkou 5 a vzpérou 6.

Mzikov§ spinaci mechanismus podle vynadlezu lze pouZit pro
viechny druhy automatickych vykonovych spinaéd, ze jména jistiél
8 celoplastovym krytim, ‘
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1. Miikovy spinaci mechanismus automatickych spinadi, ze jména
jistiéh, sestdvajic{ ze soustavy mechanickych prvkd pro
pievod sily ze zapinaci paky na pohyblivé kontakty, tvorfe-
né ovladacim trfmenem, kombinaci prolamovatelné zdvojené
pédky se vzpérou, vybavovaci kosou, zaaretovanou jednostranné
pilvélcem a spinacimi pruZinami, vyznaleny tim, Ze ovladaci
trmen (2) fvaru obriceného U se dvéma shodnymi rovnobéZinymi
rameny (l11), s dvojitym pravoihlym ohybem md ve své stredni
éasti vybrani (10) s navazujici vodici drédzZkou (14) v horni
poloviné obou ramen (1l1), mezi nimiZ jsou vloZena dvé spojo-
vaci tahla (3), kterd jsou spodnim koncem otodné uloZena na
éepu (4) spolu se zdvojenou prolamovatelnou pakou (5) a hor-
nim koncem jsou uloZena na opdrném cepu (7), vlioZeném ve vo=-
dicich draZkach (14), pifiéemZ mezi konci opé&rného cepu (7)
s mezivloZkami (16) a mezi opérnymi podlozkami (17) na spojo-
vacich priékach (12) dvojitého pravouhlého ochybu jsou opreny
tlaéné pruziny (8).
2, Mzikovy spinaci mechanismus podle bodu 1 vyznaleny tim, Ze

o hifidelku (18), na niZ je uprostifed otoiné uloZena vybavo-
.vaci kosa (19) jsou v zapnuté poloze opiena rovnob&ina rame-
na. (11) ovladaciho t¥menu (2).

3.. Mzikovy spinaci mechanismus podle bodu 1 vyznaleny tim, Ze
vybavovaci kosa (19) pfi automatickém uvolnéni je ve vypnuté

poloze oprena o vyénélek (22), vytvoreny v horni Casti ovla-
daciho tfmenu (2).

3 vykresy
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