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Opis wynalazku

Przedmiotem niniejszego wynalazku jest automat do wydawania rekawic. Automat tego typu na-
daje sie w szczegdblnosci do miejsc, w ktérych wazne jest zachowanie wyzszych standardéw higieny.

Znane sg konstrukcje automatéw do dystrybucii réznych, w tym jednorazowych artykutdéw takich
jak artykuty higieniczne, na przyktad: rekawice, maski, okulary ochronne czy foliowe ochraniacze
na obuwie. Dystrybucja artykutoéw tego typu, realizowana z udziatem wspomnianych automatéw po-
winna odbywac sie z zachowaniem zasad higieny, ograniczajgc transmisje drobnoustrojow, np. z dtoni
uzytkownika na artykuty znajdujace sie w magazynie automatu, dla zachowania odpowiedniej czystoSci
mikrobiologicznej zawarto$ci automatu, a tym samym bezpieczenstwa nastepnych uzytkownikéw auto-
matu. Typowo, automatyczne dyspensery sg skonfigurowane do wydawania i zaktadania rekawic
w sposéb zapewniajgcy odpowiednie bezpieczehnstwo mikrobiologiczne — ograniczajgc transmisje drob-
noustrojéw z produktédw na dtonie uzytkownika automatu oraz ograniczajac transmisje drobnoustrojow
z dtoni na produkty.

Wsréd znanych konstrukciji automatdéw do dystrybucji rekawic, mozna wyrdznié takie, ktére umoz-
liwiajg wytagcznie pobieranie rekawic, przy czym uzytkownik pobrane rekawice samodzielnie wktada
na dtonie. Tego typu automaty nie zapewniajg jednak petnej ochrony mikrobiologicznej: uzytkownika
oraz otoczenia, poniewaz zaktadajgc rekawice uzytkownik moze przenie$é drobnoustroje — obecne
na jego dtoniach, na zewnetrzng powierzchnie rekawic, skad mikroorganizmy mogg podlegaé dalszej
transmisji.

Znane s3 ponadto konstrukcje automatéw do dystrybucii rekawic realizujgcych pobieranie reka-
wic w sposéb ograniczajgcy lub catkowicie eliminujgcy bezposredni kontakt uzytkownika z zewnetrzng
powierzchnig wydawanych rekawic. W automatach tego typu, zwanych takze automatami bezdotyko-
wymi, dystrybucja rekawic realizowana przez automat obejmuje automatyczne wydawanie i rozchylenie
mankietu rekawicy, dzieki czemu uzytkownik moze bezposrednio (bez samodzielnego otwierania man-
kietébw rekawic) wprowadzié dion do wnetrza rekawicy — a zatem bez dotykania jej zewnetrznej po-
wierzchni. Automaty bezdotykowe zapewniajg zatem ochrone mikrobiologiczng zaréwno wzgledem
uzytkownika rekawic jak i otoczenia, co jest istotne m.in. w obszarach przestrzeni publicznej, np. w skle-
pach, na stacjach benzynowych, pojazdach komunikacji zbiorowej, dworcach, lotniskach, punktach
opieki medycznej, hotelach, restauracjach, itd.

Takze z literatury patentowej znane sg konstrukcje automatéw do dystrybucji rekawic.

Z amerykanskiej publikacji patentowej US7712642 znany jest automat do wydawania rekawic
za pomocg pasa transportowego oraz uktadu wspétpracujgcych ramion, ktére za pomocg systemu prze-
ktadni wsuwane sg pod mankiet wydawanej rekawicy, a nastepnie wzajemnie rozsuwane na pewng
odlegto$é. Ruch ramion zapewnia wywiniecie i rozchylenie mankietu rekawicy, tak ze uzytkownik moze
bezdotykowo zatozy¢ rekawice. Rozwigzanie to charakteryzuje sie jednak ztozong konstrukcjg i dtuzszym
czasem oczekiwania na rekawice, poniewaz kazdy egzemplarz pobieranego artykutu jest dostarczany
na miejsce wydawania na wygietych w ksztatt hakédw ramionach, za pomocg pasa transportowego.

Z amerykanskiej publikacji patentowej US20210015575 znana jest natomiast konstrukcja urza-
dzenia do wydawania rekawic, sktadajgca sie z systemu chwytakdéw, ktérych ruchy robocze umozliwiajg
zatrzymanie mankietu rekawicy oraz jego wywiniecie, przy czym rekawice stosowane w tym automacie
zaopatrzone sg w sztywng wktadke utatwiajagcg usuwanie rekawic z zespotu transportowego urzadzenia.

Z amerykanskiej publikacji patentowej US10478001 znany jest przyrzad utatwiajgcy wktadanie
rekawic gumowych na dtonie. Przyrzad ma posta¢ deski, z wystajgcym podtuznym wypustem do pod-
trzymywania cze$ci wywinietego mankietu rekawicy. Drugg wolng czes$¢ mankietu rekawicy uzytkownik
moze ztapac dtonig, zwiekszajgc w ten sposob Swiatto wlotu rekawicy, co utatwia jej zaktadanie. Roz-
wigzanie to nie zapewnia jednak bezdotykowej manipulacji rekawicg podczas jej zakfadania, co zwiek-
sza ryzyko rozprzestrzeniania patogendw — poprzez zewnetrzng powierzchnie rekawicy — z dtoni uzyt-
kownika do otoczenia.

Z polskiej publikacji patentowej PL233196 znany jest system dozowania rekawic ochronnych
sktadajgcy sie z pojemnika z rekawicg oraz wieszakiem do mocowania pojemnika, przy czym pojemnik
ma ksztatt torebki zgrzewanej u gory i u dotu i jest umocowany na wieszaku, przy czym zaréwno gérna,
jak i dolna cze$é torebki jest przymocowana do wieszaka tak, ze torebka jest rozciggnieta pomiedzy
punktami mocowania, a pojemnik posiada szczelnie zamkniety otwdér do wyjmowania rekawic, przy
czym mankiet rekawicy znajduje sie w bezposrednim sgsiedztwie otworu do wyjmowania rekawic.
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Jak wynika z cytowanych powyzej publikacji konstrukcje automatéw do wydawania rekawic pod-
legajg ciggtym modyfikacjom, celem zwiekszenia wydajnosci ich dziatania i zapewniania bezdotykowej
obstugi, w tym w szczegdlnosci ograniczenia kontaktu dioni uzytkownika z zewnetrzng powierzchnig
wydawanych rekawic, zmniejszajgc tym samym ryzyko rozprzestrzeniania sie mikroorganizmoéw po-
przez powierzchnie rekawic do otoczenia, a rownoczes$nie zapewniajgc uzytkownikowi higieniczne wa-
runki korzystania z automatu.

Niemniej jednak, pewnymi niedogodnos$ciami automatéw tego typu sg: skomplikowana konstruk-
cja, co moze skutkowaé wadliwoscig bgdz koniecznos$cig czestszego serwisowania automatu, czy wyz-
szg ceng urzadzen; ponadto stosunkowo mata pojemno$é znanych magazynéw rekawic wymusza
czestsze ich uzupetnianie, natomiast dtuzszy czas wydania rekawic zwigzany ze skomplikowanym sys-
temem magazynowania, transportu i manewrowania rekawicami w miejscu ich wydawania w automacie,
a takze konieczno$¢ zasilania automatéw bezdotykowych, dodatkowo ogranicza ich stosowalno$¢
w strefach niezabudowanych, a takze réznych obiektach — bez dostepu pradu, np. parkingach, parkach,
otwartych stadionach, czy miejscach zorganizowanych spotkan plenerowych.

Celowym bytoby zatem opracowanie automatu do wydawania rekawic charakteryzujgcego sie
mniej skomplikowang konstrukcjg i ograniczong wadliwoscig, a takze o wiekszej pojemnosci magazynu
rekawic i skroconym czasie ich wydawania, zapewniajgc jego uzytkownikom szybki i bezdotykowy spo-
sdb wydawania rekawic, ograniczajgc tym samym ryzyko rozprzestrzeniania sie réznych mikroorgani-
zmébw, w tym chorobotwdrczych, przenoszonych m.in. na dtoniach ludzkich.

W jednym z aspektéw wynalazek dotyczy automatu do wydawania rekawic, ktéry zawiera: miej-
sce poboru rekawic przez uzytkownika, magazyn rekawic do magazynowania rekawic usytuowany przy
miejscu poboru rekawic, przy czym magazyn rekawic zawiera zasobnik rekawic z zawiesiami do utrzy-
mywania rekawic w zasobniku. Automat charakteryzuje sie tym, ze zasobnik rekawic ma $cianke z otwo-
rem do wydawania rekawic z magazynu w miejsce poboru oraz uktad dociskowy rekawic, do dociskania
rekawic w zasobniku do $cianki z otworem; przy czym automat zawiera ponadto ramie zainstalowane
wahliwie w korpusie automatu w poblizu otworu $cianki zasobnika, do chwytania mankietu rekawicy
w zasobniku przez otwor i rozchylania mankietu wspomnianej rekawicy w wyniku ruchu wahliwego ra-
mienia, w miejscu poboru rekawic.

W opracowanej konstrukcji automatu zasobnik petni funkcje magazynu rekawic, ktéry znajduje
sie w bezposrednim sgsiedztwie miejsca poboru rekawic przez uzytkownika. Korzystnie, konstrukcja
automatu moze byé dostosowana do jednoczesnego wydawania pary rekawic (na lewg i prawg dion),
w miejscu poboru. Taka budowa umozliwita skrécenie drogi transportowej rekawic z magazynu
w miejsce ich wydawania do minimum, ograniczajgc czas poboru rekawic przez uzytkownika, a takze
eliminacje $srodkéw transportu rekawic w konstrukcji urzagdzenia — poniewaz miejsce wydawania re-
kawic uzytkownikowi moze by¢ odseparowane od magazynu rekawic (tj. zasobnika) tylko $ciankg
z otworem — poprzez ktory rekawice sg bezposrednio doprowadzane w miejsce ich wydawania. Reali-
zacja, takiej — zwartej konstrukcji, zapewniajacej automatyczne wydawanie rekawic obejmujgce ekspo-
zycje (rozchylenie) mankietu rekawicy w sposéb umozliwiajgcy uzytkownikowi automatu bezdotykowe
natozenie rekawic na dtonie, zostata osiggnieta poprzez zastosowanie ramienia zainstalowanego wah-
liwie bezposrednio w miejscu poboru. Ramie w opracowanej konstrukcji automatu petni zatem funkcje
elementu wykonawczego: ramie wykonujgc petne wahniecie — wychylajgc sie ze swojego potozenia
rébwnowagi tj. przemieszczajgc sie ze swojego pierwszego skrajnego potozenia w drugie skrajne poto-
zenie, chwyta i otwiera mankiet rekawicy, bezposrednio w miejscu jej poboru przez uzytkownika, a po
pobraniu rekawic ramie powraca do swojego pierwszego skrajnego potozenia (tj. potozenia wyjsciowego).

Opracowana konstrukcja automatu charakteryzuje sie ograniczong wadliwoscig, m.in. z uwagi
na brak elementéw wirujacych, mniejszg czestotliwoscig serwisowania oraz nizszymi ogéinymi kosztami
utrzymania i eksploatacji automatu. Ponadto, automat moze wystepowaé w wersji dziatajgcej czysto
mechanicznie, bez zasilania pragdem.

Korzystnie, ramie jest zainstalowane wahliwie w korpusie automatu, przy czym ramie ma o$ ob-
rotu zasadniczo réwnolegtg do Scianki zasobnika i przebiegajgcg naprzeciw wspomnianej $cianki za-
sobnika, przy miejscu poboru rekawic.

Taka konstrukcja automatu umozliwia instalacje ramienia naprzeciw magazynu rekawic, zapewniajgc
dodatkowe zmniejszenie wymiaréw urzgdzenia i skrécenie drogi ruchu ramienia, przy zachowaniu nie-
skomplikowanej konstrukciji automatu. Jest to spowodowane tym, ze ramie o osi obrotu zasadniczo
réwnolegtej do $cianki zasobnika, wychylajac sie ze swojego potozenia réwnowagi — w strone przeciwng
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do wspomnianej $cianki, opada na mankiet rekawicy, sprzegajac sie z rekawicg — bezposrednio w miej-
scu poboru tak, ze mankiet rekawicy wiedziony przez opadajgce ramie rozchyla sie i uzytkownik moze
zatozy¢ rekawice w sposdb bezdotykowy.

Korzystnie, ramie ma odcinek chwytakowy z jednej strony osi obrotu ramienia do chwytania i roz-
chylania mankietu rekawicy, o torze ruchu odcinka chwytakowego przebiegajgcym w miejscu poboru
rekawic, oraz odcinek manewrowy z drugiej strony osi obrotu ramienia do manewrowania ramieniem;
przy czym tor ruchu odcinka chwytakowego dostosowany jest tak, ze w wyniku ruchu wahliwego ramie-
nia odcinek chwytakowy ramienia przemieszcza sie, wywotujgc przej$cie automatu z trybu spoczynku,
w ktérym odcinek chwytakowy nie jest sprzegniety z mankietem rekawicy, w tryb pracy automatu, w kté-
rym odcinek chwytakowy ramienia w wyniku przemieszczenia z pierwszego skrajnego potozenia w dru-
gie skrajne potozenie sprzega sie i rozchyla mankiet rekawicy w miejscu poboru.

Taka konstrukcja zapewnia bardziej higieniczne warunki uzytkowania automatu. Ruch odcinka
chwytakowego, ktéry ma bezposredni kontakt z rekawicg, jest realizowany za posrednictwem odcinka
manewrowego, wystajgcego poza miejsce poboru rekawic — z drugiej strony osi obrotu ramienia. Nato-
miast wahliwe poruszanie odcinkiem manewrowym ramienia wyzwala wychylenie odcinka chwytako-
wego ramienia z jego potozenia rbwnowagi (opadanie ramienia) dla uchwycenia i rozchylenia mankietu
rekawicy bezposrednio z magazynu, w miejscu poboru rekawic przez uzytkownika. Przyktadowo odcinek
manewrowy ramienia moze mie¢ posta¢ dzwigni recznej lub przycisku wystajgcego z obudowy auto-
matu tak, ze uzytkownik poruszajgc dzwignig lub wciskajgc przycisk, wyzwala ruch odcinka chwytako-
wego i wydanie rekawicy w miejscu poboru.

Korzystnie, automat zawiera ponadto ruchomy pedat sprzezony z ramieniem tak, ze ruch pedatu
wywotuje ruch wahliwy ramienia.

Implementacja pedatu zapewnia dalszg poprawe warunkéw higienicznych uzytkowania auto-
matu. Pedat moze by¢ przyktadowo przystosowany do obstugi stopg, tak ze uzytkownik wciskajgc pedat
wywotuje przejScie automatu z trybu spoczynku w tryb pracy zasadniczo bezdotykowo (bez uzycia rak).

Korzystnie, pedat jest sprzezony z odcinkiem manewrowym za ramienia.

Zaletg takiej konstrukcji jest dodatkowa fizyczna separacja odcinka chwytakowego od pozosta-
tych elementéw konstrukcyjnych automatu, co w wiekszym stopniu ogranicza ryzyko przenoszenia drob-
noustrojéw, np. z obudowy automatu na dfonie uzytkownika lub odwrotnie.

Korzystnie, pedat jest sprzezony z ramieniem poprzez ciegno do przenoszenia nacisku przytozo-
nego do pedatu na odcinek manewrowy ramienia.

Zaletg takiej konstrukcji jest dodatkowa fizyczna separacja odcinka chwytakowego od pozo-
statych elementéw konstrukcyjnych automatu, co w wiekszym stopniu ogranicza ryzyko przenosze-
nia drobnoustrojéw.

Korzystnie, ciegno jest ciegnem sztywnym, potgczonym przegubowo z pedatem i z ramieniem.

Taka konstrukcja zwieksza sztywnos$¢ ukfadu i wydajno$é pracy automatu oraz umozliwia dosto-
sowanie wymiaréw automatu do wzrostu docelowych uzytkownikéw — automaty o mniejszych gabary-
tach moga by¢ wyposazone w krétsze ciegna, a automaty o wiekszych gabarytach — dtuzsze ciegna.

Korzystnie, pedat jest zainstalowany w automacie obrotowo.

Taka konstrukcja zapewnia wiekszg sztywnos$¢ ukfadu a takze niezawodno$¢ pracy urzadzenia.
Ponadto automat z pedatem obrotowym moze wystepowaé w wersji bez zasilania pragdem.

Korzystnie, automat zawiera ponadto element sprezysty tgczgcy pedat z obudowg automatu
do sprezystego odwodzenia pedatu do jego potozenia w trybie spoczynku automatu.

Dzieki temu automat samoczynnie wraca z trybu pracy w tryb spoczynku.

Korzystnie, pedat zainstalowany jest przy podstawie automatu.

Umozliwia to obstuge automatu wytgcznie stopg (np. ostonietg obuwiem), ograniczajgc kontakt
dtoni uzytkownika z obudowg automatu. Zapewnia to bezpieczernstwo uzytkownika automatu (uzytkow-
nik nie dotyka automatu bezposrednio dtonig) i ogranicza rozprzestrzenianie sie réznych drobnoustro-
jow, w tym chorobotwoérczych, a takze umozliwia zmniejszenie czestotliwosci wymaganych dezynfekdji
(mycia) obudowy automatu.

Korzystnie, ramie zainstalowane jest powyzej pedatu, a korzystnie od 70 do 120 cm powyzej
podstawy automatu.

Zaletg tego jest mozliwo$¢ dostosowania wysoko$ci miejsca poboru rekawic do wzrostu uzytkow-
nikdw, z jednoczesng implementacjg pedatu automatu na wysoko$ci stopy.

Korzystnie, zasobnik ma drzwiczki do otwierania wnetrza zasobnika i do uzupetniania zasobnika
w rekawice.
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Taka konstrukcja usprawnia okresowe uzupetnianie magazynu rekawic oraz fizyczng separacje
magazynowanych w automacie rekawic od otoczenia.

Korzystnie, uktad dociskowy rekawic zawiera element sprezysty zakonczony piytg dociskowg
do sprezystego dociskania rekawic w zasobniku do $cianki z otworem.

Taka konstrukcja umozliwia magazynowanie w zasobniku wiekszej iloSci rekawic, korzystnie
do 1000 sztuk rekawic na prawg dton, przyktadowo dziesieé stoséw rekawic, po 100 sztuk rekawic
w stosie, oraz korzystnie do 1000 sztuk rekawic na lewg dton, przyktadowo dziesie¢ stoséw rekawic,
po 100 sztuk rekawic w stosie, tj. tgcznie do 2000 sztuk rekawic w postaci dwudziestu stoséw, za-
pewniajgc odpowiedni docisk rekawic, do $cianki zasobnika oraz sprawne wydawanie rekawic w miej-
scu poboru. Ponadto, zasobnik moze by¢ skonfigurowany do umieszczania w nim jednorazowo innej
maksymalnej liczby rekawic (wiecej bgdz mniej niz 2000 sztuk) — w zaleznoéci od parametréw zasto-
sowanego elementu sprezystego do docisku rekawic utozonych w stosach w zasobniku oraz wymia-
réw zasobnika.

Korzystnie, elementem sprezystym jest sprezyna.

Zaletg tego jest duza dostepnos$¢ czeSci zamiennych, a tym samym mniejsze koszty zwigzane
Z utrzymaniem automatu.

Korzystnie, automat zawiera ponadto prowadnik ptyty dociskowej taczacy przegubowo ptyte do-
ciskowg z drzwiczkami zasobnika.

Taka konstrukcja zapewnia rownomierny docisk rekawic ptytg dociskowg rekawic w zasobniku
i ich stabilizacje, jednoczes$nie umozliwiajgc szybki dostep do rekawic w zasobniku.

Niniejszy wynalazek przedstawiono w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym:

Fig. 1A — 1B przestawia automat w przekroju poprzecznym, w trybie spoczynku (Fig. 1 A) oraz
w trybie pracy (Fig. 1B);

Fig. 1C — 1D przedstawiajg automat w dwdéch widokach perspektywicznych;

Fig. 2 przedstawia schematycznie zasade korzystania automatu;

Fig. 3 przedstawia w przekroju poprzecznym przez automat miejsce wydawania rekawic z uwi-
docznionym torem ruchu ramienia;

Fig. 4 przedstawia wnetrze zasobnika automatu z otwartymi drzwiczkami.

Fig. 5 przedstawia w powiekszeniu: miejsce wydawania rekawic (Fig. 5A), ramie automatu
(Fig. 5B), pedat automatu potgczony z ciegnem (Fig. 5C), kuwete na odpady w dolnej sekcji zasobnika
(Fig. 5D);

Fig. 6 przedstawia rekawice do wydawania przez automat z uwidoczniong konstrukcjg jej mankietu.

Fig. 1 przedstawia automat w przyktadzie wykonania. Automat korzystnie ma postac zblizong
do graniastostupa o podstawie czworoboku, np. podstawie kwadratowej lub czworokatnej, z miejscem
poboru 20 rekawic z automatu, np. w postaci wneki na dtonie w obudowie automatu, korzystnie na wy-
sokosci pasa uzytkownika, dla zapewnienia wygodnego nakfadania rekawic wydawanych przez automat
tj. rekawic o automatycznie rozchylonych mankietach, ktére uzytkownik w miejscu poboru 20 bezpo-
Srednio wsuwa na dtonie, lub jedng dton.

Automat ma magazyn 10 rekawic usytuowany bezpos$rednio przy miejscu ich poboru 20. Maga-
zyn obejmuje zasobnik 11 rekawic, ktéry ma posta¢ komory z jedng nieruchomg $ciankg 111 zasob-
nika 11 separujgca wnetrze zasobnika 11 od miejsca poboru 20 rekawic, oraz naprzeciwlegtg ruchomg
Sciankg zasobnika 11 w postaci ptyty dociskowej 142 — stanowigcej element wykonawczy ukfadu
dociskowego 14 rekawic znajdujgcych sie w zasobniku 11. Ptyta dociskowa 142 przystosowana jest
do dociskania rekawic w zasobniku 11 do $cianki 111 z otworem 111a, co utatwia ich utrzymywanie w
zasobniku w postaci stosu 70 obejmujgcego rekawice 60 utozone na ptasko, jedna przy drugiej. Nieru-
choma Scianka 111 zasobnika ma otwér 111a do wydawania rekawic bezposrednio z zasobnika 11
w miejsce poboru 20.

Magazyn 10 automatu obejmuje ponadto uktad dociskowy 14 rekawic umieszczonych w zasob-
niku 11, przy czym uktad dociskowy zawiera ptyte dociskowg 14, ktéra ma posta¢ ruchomej Scianki
zasobnika 11 zainstalowanej naprzeciw nieruchomej Scianki 111 z otworem 111a, oraz drzwiczki 112
zasobnika 11 zainstalowane jako element obudowy. Do drzwiczek 112, od strony wewnetrznej zasob-
nika 11 zainstalowana jest sprezyscie, poprzez element sprezysty 141, ptyta dociskowa 142 potgczona
z drzwiczkami prowadnikiem 143, co schematycznie przedstawiono na Fig. 4A i 4B — z otwartymi
drzwiczkami 112 zasobnika 11. Taka konstrukcja utatwia uzupetnianie zasobnika 11 0 nowe reka-
wice 60.
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Nad otworem 111a zasobnik 11 ma zawiesia 12 na rekawice 60, wystajgce ze Scianki 111
do wnetrza zasobnika 11. Zawiesia 12 mogg mie¢ postaé podtuznych hakéw, przyktadowo dwéch,
trzech lub wiecej niz trzech hakéw rozmieszczonych w jednej linii, na ktérych zawiesza sie rekawice 60
w zasobniku 11. Przyktadowo, jak przedstawiono na Fig. 4A i 4B, automat moze wystepowaé w wers;ji
z zawiesiami 12 na prawe i lewe rekawice (Fig.6A i 6B), umieszczone we wspolnym zasobniku, dla wy-
dawania jednoczes$nie kompletu rekawic — na prawg i lewg dfon.

Konstrukcja rekawic 60, ktérg przedstawiono w przykfadzie wykonania na Fig. 6, jest dostoso-
wana do zawieszania rekawic na zawiesiach 12 w zasobniku 11, w tym pojedynczych rekawic (Fig. 3B)
lub rekawic utozonych stosach 70 (Fig. 3A). Mianowicie: kazda rekawica 60 od swojej strony chwyt-
nej 60a ma krétszy mankiet 61, a od strony grzbietowej 60b rekawica 60 ma dtuzszy mankiet 62 z otwo-
rami 621 pod zawiesia 12, od strony grzbietowej 60b rekawicy 60. Otwory 621 korzystnie sg potgczone
z krawedzig diuzszego mankietu 62 pasem zrywajgcym 622 w postaci krétkich nacieé¢ w materiale rekawicy
wykonanych od krawedzi kazdego otworu 621 do krawedzi dluzszego mankietu 62. Pas zrywajgcy uta-
twia zerwanie rekawicy 60 z zawiesi 12 podczas jej pobierania przez uzytkownika. Dtuzszy mankiet (62)
kazdej rekawicy moze mieé ponadto wystajgce na boki segmenty 63, przyktadowo dwa segmenty 63,
kazdy w postaci niewielkiego ptatka. W segmentach 63 wykonane sg punkty fgczenia 631, przyktadowo
w postaci zgrzewdw punktowych, na przyktad dwa lub trzy zgrzewy punktowe 631, w kazdym segmencie 63
faczgce sgsiadujgce rekawice 60 w stosie 70. Punkty tgczenia 631 zapewniajg stabilne utozenie rekawic
w stosie 70, co usprawnia uzupetnianie zasobnika 11 0 nowe rekawice 60, utatwia transport rekawic 60
w stosach 70, a takze zapewnia wickszg pojemno$¢ magazynowg automatu — kazdy stos 70 rekawic 60
potgczonych zgrzewami 631 moze zawiera¢ korzystnie do stu sztuk rekawic, a w zasobniku 11
na wspélnych zawiesiach 12 przyktadowo moze znajdowad sie dziesie¢ stoséw 70 rekawic, ktére moga
byé bezawaryjnie wydawane przez automat. Kazdy segment 63 moze by¢ ponadto oddzielony od mankietu
rekawicy pasem zrywajgcym 632. Dzieki temu pobdr rekawicy obejmujgcy rozerwanie paséw zrywaja-
cych: 622, 632, jest realizowany bezodpadowo: segmenty 63 pobranych przez uzytkownika rekawic 60
pozostajg we wnetrzu zasobnika 11 przy stosie 70 rekawic w zasobniku 11 na zawiesiach 12. Seg-
menty 63 sgsiednich rekawic w jednym stosie 70 zespolone sg w miejscach tgczenia 631, przy czym
kazda rekawica 60 (rekawica na prawg dton, rekawica na lewg dton) moze mie¢ dwa segmenty 63,
wystajgce z rekawicy 60 w przeciwne strony. Dzieki takiej konstrukcji po oderwaniu ostatniej rekawicy 60
ze stosu 70 segmenty 60 mogg grawitacyjnie odpadaé do kuwety 144 na odpady (Fig. 5D) znajdujgcej
sie przy dnie zasobnika 11. Z kuwety 144 odpadowe segmenty 63 pobranych rekawic 60 mogg byé
okresowo usuwane, np. podczas uzupetnienia zasobnika 11 o nowe rekawice. Pozwala to na utrzyma-
nie czystosci w okolicy automatu oraz ograniczenie iloéci materiatu zuzywanego na rekawice do mini-
mum. Zaletg konstrukcji rekawic 60 z segmentami 63 wystajgcymi na boki kazdej rekawicy 60 jest to,
ze ukfad dociskowy 14 zapewnia odpowiedni docisk rekawic 60 w stosach, z pominieciem segmen-
téw 60. Mianowicie: ptytki dociskowe 142 swojg powierzchnig nie obejmujg segmentéw 63 rekawic 60
zamocowanych na wspolnych zawiesiach 12 w zasobniku 11. Zatem w miare zmniejszania sie iloSci
rekawic 60 w stosach 70 — w wyniku ich pobierania z zasobnika 11 — sita docisku rekawic 60
do Scianki 111 z otworem 111a (wywierana przez uktad dociskowy 14) zasadniczo pozostaje na statym
poziomie.

Po zuzyciu wszystkich rekawic z zasobnika 11 tj. zuzyciu jednego petnego zatadunku - np.
do 1000 sztuk rekawic na prawg dton, to jest przyktadowo dziesieé stoséw 70 rekawic 60 na prawg
dton — umieszczonych na wspoéinych zawiesiach 12, oraz przyktadowo do 1000 sztuk rekawic na lewg
dton, to jest np. dziesie¢ stoséw 70 rekawic 60 na lewg dtonn umieszczonych na wspoéinych zawie-
siach 12 (czyli razem do 2000 sztuk rekawic), fgcznie dwadzieScia stoséw 70 rekawic 60 — dwa razy
wieksza ilo$¢ segmentow 63 moze trafi¢ do kuwety 144 na odpady (Fig. 5D), to jest np. do czterdziestu
sztuk stoséw segmentdéw 63 — potgczonych zgrzewami 631; odpadowe segmenty 63 — po wydanych
przez automat rekawicach 60 mozna usuwaé z kuwety 144 przed kazdym uzupetnieniem zasobnika 11
w nowe rekawice 60 (Fig. 6A i 6B). Rozmiar rekawic 60 oraz dtugo$¢ kazdego z mankietéw 61, 62
rekawic 60 dostosowana jest do wysokosSci zawiesi 12 oraz wielkosci otworu 111a w nieruchomej
Sciance 111 zasobnika 11. Jak schematycznie przestawiono na Fig. 3A, cze$¢ centralna i krétszy man-
kiet 61 rekawicy sg eksponowane w otworze 111a Scianki 111 zasobnika 11, a obrzeza rekawicy opie-
rajg sie o $cianke 111 od strony wewnetrznej zasobnika 11, natomiast dtuzsze mankiety 62 rekawic sg
utrzymywane na zawiesiach 12.

Automat zawiera zamontowane wahliwie ramie 30 do chwytania krétszego mankietu 61 rekawicy
utrzymywanej na zawiesiach w zasobniku 11 poprzez otw6r 111a i do rozchylania mankietéw 61, 62
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wspomnianej rekawicy 60 w wyniku ruchu wahliwego ramienia 30, w miejscu poboru 20. Automat wy-
stepujgcy w wersji do réwnoczesnego wydawania pary rekawic: prawej i lewej, moze natomiast zawie-
ra¢ dwa ramiona 30, dla réwnolegtego wykonywania tych samych czynno$ci.

Jak przedstawiono na Fig. 1, ramie 30 ma o$ obrotu 31 zasadniczo réwnolegtg do Scianki 111
zasobnika 11 i przebiegajgcg naprzeciw $cianki 111 zasobnika 11, przy miejscu poboru 20 rekawic.
Z jednej strony osi obrotu 31 ramie ma odcinek chwytakowy 30a, przedstawiony na Fig. 5A i 5B, a z dru-
giej strony osi obrotu 31 ramie 30 ma odcinek manewrowy 30b do manewrowania ramieniem 30
dla chwytania i rozchylania mankietéw 61, 62 rekawic 60. Automat wystepujgcy w wersji do réwnocze-
snego wydawania pary rekawic: prawej i lewej, moze natomiast zawiera¢ dwa réwnolegte odcinki chwy-
takowe 30a ramienia oraz jeden lub dwa odcinki manewrowe 30b dla rownolegtego wykonywania tych
samych czynnosci. Tor ruchu kazdego odcinka chwytakowego dostosowany jest tak, ze w wyniku wy-
chylenia ramienia 30 z jego pofozenia rownowagi (pierwszego skrajnego potozenia) odcinek chwyta-
kowy 30a ramienia 30 wykonuje ruch, wywotujgc przejScie automatu z trybu spoczynku (Fig. 3A, 3B),
w ktérym odcinek chwytakowy 30a nie jest sprzegniety z mankietem rekawicy, w tryb pracy automatu
(automatycznego rozchylania mankietéw rekawic), w ktérym odcinek chwytakowy 30a ramienia 30
w wyniku ruchu obrotowego w jedng strone sprzega sie a nastepnie rozchyla mankiet rekawicy 60,
przechodzac do drugiego skrajnego potozenia odcinka chwytakowego ramienia 30a, w miejscu po-
boru 20, odstaniajgc wlot do rekawicy uzytkownikowi (Fig. 3C). Po pobraniu rekawic przez uzytkownika,
odcinek chwytakowy 30a — w wyniku ruchu obrotowego w strone przeciwng, powraca do swojego pierw-
szego skrajnego potozenia, i automat powraca z trybu pracy (Fig. 3C) w tryb spoczynku (Fig. 3A), a za-
tem odcinek chwytakowy 30a wykonuje petne wahniecie. Powyzsze jest uwarunkowane tym, ze krétszy
mankiet 61 rekawicy 60, jest eksponowany przez otwo6r 111a Scianki 111 zasobnika bezposrednio
w strone miejsca poboru 20 rekawic, a odcinek chwytakowy 30a przemieszcza sie po torze obejmujg-
cym krawedz eksponowanego krotszego mankietu 61 tak, ze wolny koniec odcinka chwytakowego 30a
zaczepia sie o wspomniany krétszy mankiet 61, odwodzac go od zasobnika 11 bezposrednio w miejscu
poboru 20 rekawic.

Odcinek chwytakowy 30a moze byé zakrzywiony i szpiczascie zakonczony dla efektywnego
chwytania krétszego mankietu 61 rekawicy 60 z zasobnika 11. Automat moze zawieraé ponadto pe-
dat 40 zamontowany obrotowo, o osi obrotu 41 zasadniczo rownolegtej do osi obrotu 31 ramienia 30,
sprzezony z ramieniem poprzez sztywne ciegno 50 potgczone jednym koncem przegubowo z ramie-
niem 30, a drugim koncem przegubowo z pedatem 40. Dzieki temu aktywacja automatu — z trybu spo-
czynku w tryb pracy moze byé realizowana przez uzytkownika w wyniku nacisku stopy na pedat 40,
a zatem bezdotykowo (tj. bez uzywania rgk). Osie obrotu 31 i 41 korzystnie przebiegajg wzdtuz watkéw
zamocowanych w ramie automatu. Pedat 40 moze by¢ potgczony z ramg automatu elementem sprezy-
stym 42 (Fig. 5C) np. sprezyng lub elastycznym paskiem do sprezystego utrzymywania pedatu 40 w po-
tozeniu wyjsciowym (Fig. 1A) w trybie spoczynku automatu.

Ponadto automat moze zawiera¢ przy podstawie kota, na przyktad dwa kota o wspéinej osi obrotu,
dla wygodnego transportu automatu po podtozu.

Na Fig. 2 przedstawiono schematycznie instrukcje obstugi automatu przez uzytkownika. Sita nacisku
stopy na pedat 40 (ilustracja 1) jest przenoszona poprzez ciegno 50 na ramie 30, ktére wykonujac ruch
wahliwy chwyta i rozchyla mankiet 61 rekawicy 60 w miejscu poboru 20 rekawic (ilustracja 2) — pedat pozo-
staje wcisniety przez uzytkownika. Uzytkownik wprowadza dionie w miejsce poboru 20 — bezposrednio
do wnetrza rekawic 60. Nastepnie uzytkownik rozsuwa dfonie w rekawicach na boki, zrywajgc reka-
wice 60 w miejscu pasa zrywajgcego 622 i pasa zrywajgcego 632 oraz usuwajgc tym samym dfonie
z miejsca poboru 20 rekawic (ilustracja 3). Kolejno uzytkownik zwalnia pedat (ilustracja 4), ktéry za po-
moc3a elementu sprezystego 42 powraca do swojego potozenia wyjsciowego: ramie 30 wykonuje zatem
jedno petne wahniecie, a automat powraca z trybu pracy w tryb spoczynku.

Opracowana konstrukcja automatu zapewnia wiekszg pojemno$¢ zasobnika 11 rekawic. Dzieki
temu do zasobnika 11 automatu mozna jednorazowo wprowadzi¢ duzg ilo$¢ rekawic w stosach (pakie-
tach), przy tym z uwagi na zastosowany uktad dociskowy 14 rekawice magazynowane w zasobniku 11
nie przemieszczajg sie, nie podwijajg sie i nie zaginajg podczas ich automatycznego wydawania,
w zwigzku z czym rekawice magazynowane w automacie mogg w catosci zostaé zuzyte wg swego prze-
znaczenia, nie generujgc tym samym nadmiarowych odpadéw. Ponadto automat ma mozliwo$¢ dziata-
nia czysto mechanicznego — bez koniecznoéci zasilania prgdem. Jest to spowodowane tym, ze ruch
ramienia 30, ktéry moze by¢ wywotywany bezposrednio przez uzytkownika obejmuje catoSciowy proces
wydawania rekawic uzytkownikowi, tj. petne wahniecie ramienia. Dzieki temu w wersji bezprgdowej,
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praca automatu nie obcigza $rodowiska naturalnego i automat moze by¢ stosowany w réznych miej-
scach zasadniczo bez ograniczen, np. w sklepach, na stacjach benzynowych, na parkingach, miejscach
spotkan plenerowych, itp.

10.

11.

Zastrzezenia patentowe

. Automat do wydawania rekawic zawierajgcy:

— miejsce poboru rekawic przez uzytkownika,

— magazyn rekawic do magazynowania rekawic usytuowany przy miejscu poboru rekawic, przy
czym magazyn rekawic zawiera zasobnik rekawic z zawiesiami do utrzymywania rekawic
w zasobniku,

znamienny tym, ze
zasobnik (11) rekawic ma Scianke (111) z otworem (111a) do wydawania rekawic z maga-
zynu (10) w miejsce poboru (20) oraz uktad dociskowy (14) rekawic, do dociskania rekawic
w zasobniku (11) do Scianki (111) z otworem (111a),

przy czym automat zawiera ponadto ramie (30) zainstalowane wahliwie w korpusie automatu

w poblizu otworu (111a) $cianki (111) zasobnika (11), do chwytania mankietu rekawicy w za-

sobniku (11) przez otwér (111a) i rozchylania mankietu wspomnianej rekawicy w wyniku ruchu

wahliwego ramienia (30), w miejscu poboru (20) rekawic.

Automat wg zastrzezenia 1 znamienny tym, ze ramie (30) jest zainstalowane wahliwie w kor-

pusie automatu, przy czym ramie (30) ma 0$ obrotu (31) zasadniczo réwnolegtg do $cianki (111)

zasobnika (11) i przebiegajacg naprzeciw wspomnianej Scianki (111) zasobnika (11), przy

miejscu poboru (20) rekawic.

Automat wg zastrzezenia 2 znamienny tym, ze ramie (30) ma:

— odcinek chwytakowy (30a) z jednej strony osi obrotu (31) ramienia (30) do chwytania i roz-
chylania mankietu rekawicy, o torze ruchu odcinka chwytakowego (30a) przebiegajgcym
w miejscu poboru (20) rekawic, oraz

— odcinek manewrowy (30b) z drugiej strony osi obrotu (31) ramienia (30) do manewrowania
ramieniem (30),

przy czym tor ruchu odcinka chwytakowego dostosowany jest tak, ze w wyniku ruchu wabhli-

wego ramienia odcinek chwytakowy (30a) ramienia (30) przemieszcza sie, wywotujgc przej-

Scie automatu z trybu spoczynku, w ktéorym odcinek chwytakowy (30a) nie jest sprzegniety

z mankietem rekawicy, w tryb pracy automatu, w ktérym odcinek chwytakowy (30a) ramie-

nia (30) w wyniku przemieszczenia z pierwszego skrajnego potozenia w drugie skrajne poto-

zenie sprzega sie i rozchyla mankiet rekawicy w miejscu poboru (20).

Automat dowolnego z powyzszych zastrzezen znamienny tym, ze zawiera ponadto ruchomy

pedat (40) sprzezony z ramieniem (30) tak, ze ruch pedatu (40) wywotuje ruch wahliwy ramie-

nia (30).

Automat wedtug zastrzezenia 4 znamienny tym, ze pedat (40) jest sprzezony z odcinkiem

manewrowym (30b) ramienia.

Automat wedtug zastrzezenia 4 lub 5 znamienny tym, ze pedat (40) jest sprzezony z ramie-

niem (30) poprzez ciegno (50) do przenoszenia nacisku przytozonego do pedatu (40) na od-

cinek manewrowy (30b) ramienia (30).

Automat wedtug zastrzezenia 6 znamienny tym, ze ciegno (50) jest ciegnem sztywnym, po-

faczonym przegubowo z pedatem (40) i z ramieniem (30).

Automat wedtug dowolnego z zastrzezen od 4 do 6 znamienny tym, ze pedat (40) jest zain-

stalowany w automacie obrotowo.

Automat wedtug dowolnego z zastrzezen od 4 do 8 znamienny tym, zawiera ponadto element

sprezysty (42) tgczacy pedat (40) z obudowg automatu do sprezystego odwodzenia pe-

datu (40) do jego potozenia w tryb spoczynku automatu.

Automat wediug dowolnego z zastrzezen od 4 do 9 znamienny tym, ze pedat (40) zainstalo-

wany jest przy podstawie automatu.

Automat wedtug dowolnego z powyzszych zastrzezen znamienny tym, ze ramie (30) za-

instalowane jest powyzej pedatu (40), a korzystnie od 70 do 120 cm powyzej podstawy

automatu.
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Automat wediug dowolnego z powyzszych zastrzezerh znamienny tym, ze zasobnik (11) ma
drzwiczki (112) do otwierania wnetrza zasobnika i do uzupetniania zasobnika (11) w rekawice.
Automat wedtug dowolnego z powyzszych zastrzezen znamienny tym, ze uktad dociskowy
rekawic (14) zawiera element sprezysty (141) zakonczony ptytg dociskowg (142) do sprezy-
stego dociskania rekawic w zasobniku (11) do $cianki (111) z otworem (111a).

Automat wedtug zastrzezenia 13 znamienny tym, ze elementem sprezystym jest sprezyna.
Automat wedtug zastrzezenia 13 lub 14 znamienny tym, ze zawiera ponadto prowadnik (143)
ptyty dociskowej (142) taczacy przegubowo ptytke dociskowg (142) z drzwiczkami (112) za-
sobnika (11).

Automat wedtug dowolnego z powyzszych zastrzezen znamienny tym, ze zasobnik (11)
w swojej dolnej sekcji ma kuwete (144) na odpady powstate po wydaniu rekawic przez automat.

Rysunki
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