CZ 2017 - 849 A3

PRIHLASKA VYNALEZU

Zverejnéna podle §31 zakona ¢. 527/1990 Sb.

(21) Cislo dokumentu:

2017-849

(13) Druh dokumentu: A3

(22) Piihlaseno:
gEgS)KA (40) Datum zvefejnéni pfihlasky vynalezu: 10.07.2019
REPUBLIKA (Véstnik ¢. 28/2019)

URAD '
PRUMYSLOVEHO
VLASTNICTVI

28.12.2017

(51) Int. Cl.:

B61C 9/48 (2006.01)

(71)  Prihlagovatel:
FITE a.s., Ostrava - Marianské Hory, CZ
HOPAX s.r.o0., Cervenka, CZ
ROBOTSYSTEM, s.r.0., Ostrava - Moravska
Ostrava, CZ

(72)  Pavodce:
Pavel Halada, Havifov, Mésto, CZ
Ing. Pavel Bartos, Ludgefovice, CZ
Jozef Pavlik, Litovel, CZ

(54) Nazev piihlasky vynélezu:
Kolejovy viiz se dvéma pohony s
bezprokluzovym pohybem kol

(57)  Anotace:
Kolejovy viiz se dvéma pohony s bezprokluzovym
pohybem kol obsahuje rdm vozu, v némsz jsou
uloZeny jako soucast naprav jednostranné
elektropohony. U dvounapravového ramu vozu jsou
jednostranné elektropohony vii¢i ramu vozu
uloZeny ve sméru podélné osy ramu vozu se
sttedovou soumernosti, a to tak, ze maji
momentovy vyvod stiidavé na kazdou stranu a jsou
zakonceny zelezni¢ni kolovou jednotkou (5). Kazdy
jednostranny elektropohon s zelezni¢ni kolovou
jednotkou (5) tvori vzdy polovinu pfedni a zadni
napravy, kde druhou polovinu kazdé z naprav tvori
stejné zelezni¢ni kolové jednotky (5) doplnéné o
senzorovou jednotku (6) otaceni, umisténou uvnitf,
Vv ose zelezni¢ni kolové jednotky (5). Jednostranny
elektropohon se sklada z elektroprevodovky
doplnéné v ose motoru rotaénim inkrementalnim
senzorem (8) a z jednostranného vyrovnavaciho
hridele, propojujiciho elektroptevodovku
s zelezni¢ni kolovou jednotkou (5). Na zelezni¢nim
kole (10) zelezni¢ni kolové jednotky (5) jsou
ptipojovacim prvkem dva letmé ¢epy (11), kde tyto
letmé Cepy (11) realizuji i pfipojeni senzorovych

jednotek (6) otaceni umisténych pravolevé a
zaroven v obou napravach kolejového vozu se
dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol.
Senzorova kolova jednotka (6) otaCeni se sklada
Z rota¢niho inkrementalniho senzoru (8)
zapolohovaného v uchytu (12), pfi€¢emz na hrideli
rotacniho inkrementalniho senzoru (8) je pevné
ulozen naboj (13) s osazenim, se kterym je
propojena tvarova pryzova deska (14)
prostrednictvim pojistné matice (15) s pridrzkou.
Tvarova pryzova deska (14) je propojena

s zelezni¢nim kolem (10) prostfednictvim
osazenych letmych ¢epti (11), do jejichz osazeni je
tvarova pryzova deska (14) dotlacovana opét
pojistnou matici (15) s pridrzkou.
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Kolejovy viiz se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol

Oblast techniky

Vynélez se tykd transportnich technologii kolejovych vozli ur€enych zejména pro
automatizovanou kolejovou dopravu objektt ve vysSich vahovych kategoriich.

Dosavadni stav techniky

Soucasni svétovi vyrobcei specidlnich kolejovych technologii s elektropohony, pro transport a
manipulaci komponentit ve vySSich vdhovych kategoriich, vyuzivaji své kolejové transportni
platformy na klasickych kolejovych drahach bez obloukovych kolejovych modulil, nemaji feSeny
navrhovany systém prostorového usporadani trakénich kol s elektropohonem podle vynélezu, tak,
aby pfti prijezdu obloukovych casti kolejovych drah nedochazelo k jejich prokluzu. Napriklad
transportni kolejova technologie s elektropohony pro kone¢né ukladani vysoce radioaktivniho
odpadu DBE Technology spolecnosti SYEMAG TECBERG, analogicka k navrhované
elektroplatformé s bezprokluzovym pohybem kol, nevyuzivd navrhované konstruk¢ni feSeni
umoznujici bezprokluzovy pohyb kol pfi prijjezdu kolejového vozu obloukovymi useky kolejové
drahy. Tento kolejovy transportni viiz pro piepravu kontejneri POLLUX nalozZenych
radioaktivnim odpadem transportovanym do podzemni lozné lokality, méni smér svého pohybu
prostiednictvim kolejovych proluk a klasickych kolejovych vyhybek. V podzemni laboratofi
MONTERRY podzemniho hlubinného uloziité ve Svycarska je vyuzivana kolejova platforma
pro transport specidlni automatizované technologie s nasypavacim mechanizmem pro vypliiovani
prostoru kolem ulozeného obalového souboru s vyhotelym jadernym palivem, uklddanym ve
velkoprostorovém horizontalnim vrtu. Tato kolejova technologie je orientovana pouze pro jizdu
na rovnych kolejovych drahach, také nevyuziva navrhované konstruk¢ni feseni. V soucasné dobé
nejsou zndmi svétovi vyrobci kolejovych platforem s autonomnimi kolejovymi kolovymi
jednotkami s elektronicky Tfizenymi elektropohony, ktefi vyuzivaji kolové néapravy s
konstruk¢énim feSenim a v prostorovém usporddani na nosném skeletu elektroplatformy, podle
vynalezu.

Podstata vyndlezu

Uvedené nevyhody odstranuje kolejovy viiz se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol,
jehoz podstata je v tom, Ze obsahuje ram vozu, ve kterém jsou uloZeny jako soucast naprav
jednostranné elektropohony, pfi¢emZz u dvounapravového ramu vozu jsou jednostranné
elektropohony vii¢i rdmu vozu uloZeny ve sméru podélné osy rdmu vozu se stredovou
soumérnosti, a to tak, Zze maji momentovy vyvod stfidavé na kazdou stranu a jsou zakonceny
zelezni¢ni kolovou jednotkou,

pficemz kazdy jednostranny elektropohon s Zelezni¢ni kolovou jednotkou tvofi vzdy polovinu
pfedni a zadni napravy, kde druhou polovinu kazdé z naprav tvori stejné Zeleznicni kolové
jednotky doplnéné o senzorovou jednotku otaeni, umisténou uvnitf, v ose Zelezni¢ni kolové
jednotky, pficemz jednostranny elektropohon se sklada z elektropievodovky doplnéné v ose
motoru rotacnim inkrementdlnim senzorem a z jednostranného vyrovnavaciho htidele,
propojujiciho elektropfevodovku s Zelezni¢ni kolovou jednotkou,

pti¢emz na Zelezni¢nim kole Zelezni¢ni kolové jednotky jsou pripojovacim prvkem dva letmé
cepy, kde tyto letmé Cepy realizuji i pfipojeni senzorovych jednotek otaceni umisténych
pravolevé a zaroven v obou napravach kolejového vozu se dvéma pohony s bezprokluzovym
pohybem kol,
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pfiCemz senzorova kolova jednotka otaceni se sklada z rotacniho inkrementalniho senzoru
zapolohovaného v tichytu, pti¢emz na htideli rota¢niho inkrementalniho senzoru je pevné ulozen
néaboj s osazenim, se kterym je propojena tvarova pryZova deska prostfednictvim pojistné matice
s pridrzkou, kde tvarova pryZzova deska je propojena s Zelezni¢nim kolem prostfednictvim
osazenych letmych ¢ept, do jejichz osazeni je tvarova pryzova deska dotlacovana opét pojistnou
matici s pfidrzkou.

Vyhodou predkladaného feSeni je nizka zastavba kolejového vozu pti jeho vysokém vykonu

umoznujicim jizdu do stoupani a klesani. Vhodna je soucasné zejména pro jizdu do zatacek, kde
je vyhodou nizké opotiebeni kol i kolejnic.

Objasnéni vvkresu

Na pfilozenych listech jsou znadzornény obrazky a legenda.

Na obrazku k anotaci je na spodnim axonometrickém pohledu zachycen cely kolejovy viz se
dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol. Zvlasté je patrny ram vozu s napravami
sloZzenymi z jednostrannych elektropohonti a zelezni¢nich kolovych jednotek.

OBR.1 na spodnim axonometrickém pohledu je zachycen cely kolejovy viz se dvéma pohony
s bezprokluzovym pohybem kol. Zvlasté je patrny ram vozu s napravami slozenymi z
jednostrannych elektropohonti a Zelezni¢nich kolovych jednotek.

OBR. 2 pravouhly fez napravou. Detailné zachycuje slozeni jednostranného elektropohonu se
zakoncenim Zelezni¢ni kolovou jednotkou s zelezni¢nim kolem, na opa¢né strané je
umisténa Zeleznicni kolova jednotka s osové vloZenou senzorovou jednotkou otaceni.

OBR.3 pravouhly fez Zzelezni¢ni kolovou jednotkou s osové zabudovanou Senzorovou

jednotkou otaceni s rotacnim inkrementalnim senzorem, ktery je uloZzen v ramu

jednotky

Priklady uskute¢néni vynalezu

Zéakladem kolejového vozu 1 se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol je ram 2 vozu, v
némz jsou uloZeny v ramci naprav 3 jednostranné elektropohony 4. Pokud jsou na ramu 2 vozu
dve napravy, tak jednostranné elektropohony 4 jsou vuc¢i ramu 2 vozu uloZeny se stfedovou
soumérnosti, a to tak, Zze maji momentovy vyvod stfidavé na kazdou stranu a jsou zakonceny
Zelezni¢ni kolovou jednotkou 5, pfi¢emz kazdy jednostranny elektropohon 4 s Zelezni¢ni kolovou
jednotkou 5 tvofi vzdy polovinu pfedni a zadni napravy. Druhou polovinu kazdé z naprav tvofi
stejné Zelezniéni kolové jednotky 5 doplnéné o senzorovou jednotku 6 otaceni, umisténou uvnitf,
v ose zelezni¢ni kolové jednotky 5.

Jednostranny elektropohon 4 se sklada z elektropfevodovky 7 doplnéné v ose motoru rotacnim
inkrementadlnim senzorem 8 a z jednostranného vyrovnavaciho hfidele 9, propojujiciho
elektroptevodovku 7 s Zelezni¢ni kolovou jednotkou 5, priCemz na Zeleznicnim kole 10
zelezni¢ni kolové jednotky 5 jsou pfipojovacim prvkem dva letmé cepy 11.

Tyto letmé Cepy 11 jsou vyuzity i pro pfipojeni senzorovych jednotek 6 otdCeni umisténych
pravoleveé a zaroven v obou napravach 3 kolejového vozu 1 se dvéma pohony s bezprokluzovym
pohybem kol.

Senzorova kolova jednotka 6 otdceni se skldda z rota¢niho inkrementdlniho senzoru 8
zapolohovaného v tchytu 12, pfi¢emz na hrideli rota¢niho inkrementalniho senzoru 8 je pevné
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ulozen ndboj 13 s osazenim, se kterym je propojena tvarova pryzova deska 14 prostfednictvim
pojistné matice 15 s piidrzkou. Tvarova pryZova deska 14 je propojena s zelezni¢nim kolem 10
prostfednictvim osazenych letmych ¢epi 11, do jejichZ osazeni je tvarova pryZova deska 14
dotlacovana opét pojistnou matici 15 s pridrzkou.

Kolejovy viiz 1 se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol je urCen pro
automatizovanou kolejovou dopravu, zvlasté pro hlubinné ukladani uloznych obalovych soubort.
Tento trakéni prostiedek je koncipovan jako velmi nizky s moznosti pohybu po kolejich v
urcitém sklonu a v zatackach. Od toho je odvozena i jeho konstrukce.

Vzhledem k nizké zastavbé jsou pohony dva, z toho plyne i jejich usporadani, véetn€ usporadani
naprav 3, kdy je u kazdé napravy 3 pohanéno jen jedno Zelezni¢ni kolo 10 a protilehlé Zelezni¢ni
kolo 10 ptislusné napravy 3 slouZzi k indikaci otaéek potiebné pro fizeni pohonu druhé napravy
tak, aby nedochazelo k prokluziim mezi pohdnénym zelezni¢nim kolem 10 a kolejnici.

Z toho plyne, Ze kazda naprava 3 se sklada z jednostranného elektropohonu 4, ulozeného v ramu
2 vozu, pricemzZ jednostranny elektropohon 4 tvori elektropifevodovka 7, jejiz elektromotor ma v
ose rotacni inkrementdlni senzor 8 slouzici ke kontrole otacek elektroptevodovky 7.
Elektropfevodovka 7 s bo¢nim vystupem je prostiednictvim vyrovnavaci hiidele 9 propojena s
Zelezni¢ni kolovou jednotkou 5 prostfednictvim dvojice letmych ¢epti 11.

Vzdy v protilehlé, vii¢i vozu osoveé soumérné zelezni¢ni kolové jednotce 5 stejné napravy 3 je
ulozena senzorova jednotka 6 otaceni, jejimz zékladem je rotacni inkrementalni senzor 8
zapolohovany vucéi Zelezni¢ni kolové jednotce 5 uchytem 12 a na hfideli rotacniho
inkrementalniho senzoru 8 je pevné ulozen naboj 13 s osazenim, ktery je s letmymi Cepy 11
propojen pruznou tvarovou pryZzovou deskou 14 zajisténou ve tiech uvedenych mistech pojistnou
matici 15 s ptidrzkou.

Vyhodnocenim impulsii z obou inkrementalnich senzorti 8 jedné z napravy 3 je mozno ovladat
nejen tuto napravu 3 jako ftidici, ale i ur¢it pohybové parametry druhé napravy 3, ptip. dalSich
naprav, a kterou/které lze fidit pomoci rota¢niho inkrementalniho senzoru 8 senzorové jednotky
otaceni 6.

Pramyslova vyuzitelnost

Vynalez se tyka elektronicky fizené transportni kolejové elektroplatformy umoznujici prijezd
obloukovymi kolejovymi drahami s bezprokluzovym pohybem kolejovych kolovych jednotek.
Konstrukéni feSeni navrhované kolejové elektroplatformy s autonomnimi trakénimi kolejovymi
jednotkami umoziuje Siroké vyuziti pro transportni procesy komponentii ve vysSich vdhovych
kategoriich na kolejovych drahach v kombinaci jejich pfimého i obloukového vedeni. Naptiklad
v povrchovych a podzemnich prostorach hlubinnych ulozist” vyhotelého jaderného paliva je
nezbytn¢ nutné vyuziti kolejovych drah budovanych v kombinaci pfimého a obloukového
usporadani, pri zajistovani logistickych a transportnich procest s loznymi obalovymi soubory s
vyhofelym jadernym palivem v povrchovych a podzemnich prostorach hlubinného uloZisté.
Kolejovy transportni viz s elektropohony, s vyuzitim trolejovych i bateriovych energetickych
zdroju, feSeny podle vynalezu, je multifunk¢ni novou transportni kolejovou technologii.

PATENTOVE NAROKY

1. Kolejovy viiz (1) se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol, vyznacujici se tim, ze
obsahuje ram (2) vozu, v némz jsou ulozeny jako soucést naprav (3) jednostranné elektropohony

(4),
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pfi¢emz u dvounapravového ramu (2) vozu jsou jednostranneé elektropohony (4) vii¢i ramu (2)
vozu uloZeny ve sméru podélné osy ramu (2) vozu se stfedovou soumeérnosti, a to tak, ze maji
momentovy vyvod stfidavé na kazdou stranu a jsou zakonceny Zeleznic¢ni kolovou jednotkou (5),

pficemz kazdy jednostranny elektropohon (4) s Zelezni¢ni kolovou jednotkou (5) tvoii vzdy
polovinu pfedni a zadni napravy, kde druhou polovinu kazdé z néaprav tvofi stejné zeleznicni
kolové jednotky (5) doplnéné o senzorovou jednotku (6) otdceni, umisténou uvnitf, v ose
zelezni¢ni kolové jednotky (5),

pri¢emz jednostranny elektropohon (4) se sklada z elektropfevodovky (7) doplnéné v ose motoru
rotaénim inkrementalnim senzorem (8) a z jednostranného vyrovnavaciho htidele (9),
propojujiciho elektropievodovku (7) s zelezni¢ni kolovou jednotkou (5),

pficemz na Zelezni¢nim kole (10) zelezni¢ni kolové jednotky (5) jsou pfipojovacim prvkem dva
letmé Cepy (11), kde tyto letmé Cepy (11) realizuji i1 pfipojeni senzorovych jednotek (6) otaceni
umisténych pravolevé a zarovei v obou napravach (3) kolejového vozu (1) se dvéma pohony s
bezprokluzovym pohybem kol,

ptfi¢emz senzorova kolova jednotka (6) otaceni se sklada z rotaniho inkrementalniho senzoru (8)
zapolohovaného v uchytu (12), pficemZ na hfideli rota¢niho inkrementélniho senzoru (8) je
pevn¢ uloZen naboj (13) s osazenim, se kterym je propojena tvarova pryzova deska (14)
prostiednictvim pojistné matice (15) s pfidrzkou, kde tvarova pryzova deska (14) je propojena s
zelezni€nim kolem (10) prostfednictvim osazenych letmych Cept (11), do jejichZz osazeni je
tvarova pryzova deska (14) dotlacovana opét pojistnou matici (15) s pridrzkou.

3 vykresy

Seznam vztahovych znacek

1) kolejovy viiz se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol
2) ram vozu

3) naprava

4) jednostranny elektropohon
5) zelezni¢ni kolova jednotka
6) senzorova jednotka otaceni
7) elektroprevodovka

8) rota¢ni inkrementalni senzor
9) vyrovnavaci htidel

10) zeleznicni kolo

11) letmy Cep

12) uchyt

13) naboj s osazenim

14 tvarova pryZova deska

15 pojistna matice s ptidrzkou
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