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(54) Kotvici zaFizeni

~ Kotvict za¥izeni pro zachycenf sil,
které vznikaji p¥i dobyvani ve sté&novych -
porubech a sloZky hmotnosti porubového : . 2
za¥izeni{, s mo¥nosti nasazeni na vysypném 3
i vratném konci porubového dopravniku v G-
kxlonech v rozmezi +20° a% -20°, jehoZ pod- 81
stata spo&{vd v tom, %e v rdmu kotveni jsou
rovnob&#n& s podélnou osou kotveni umistény
alespoih d@va p¥imolaré hydromotory, které
jsou v¥azeny mezi rém kotveni a nosi¢ hlav-
niho &epu, k ndmuZ je vodorovnym &epem
p¥ipojen klinovy ré4m, ktery je po kaZdé
z obou stran od podélné osy kotveni opatfen /I
alespon jednou konzolou se zvedacim p¥imo-~ )
&arym hydromotorem. R&m kotveni je po kaZdé 0
2z obou stran od podélné osy kotveni opatien
kapsou, v ni¥ je uloZen nosnik, k jehoZ
konci je p¥ipojena kotvici patka.
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Vyndlez se tykd kotviciho za¥izent pro‘vysypnf nebo vratny konec porubového dopravniku
v mechanizovanych porubech.

Kotvicl za¥fzenf slouZff k zachyceni sil, které vznikajil p¥i dobyvéni ve sté&novych po-
rubech a slo¥ky hmotnosti porubového za¥fzeni. Dosud znd&md kotvici za¥fzeni sestdvaji{ vétZinou
z nosnfku, ktery je na koncich zakotven9 stojkami, z voziku, pfesouvaného na nosniku a 2z ré-
mu pro uloZeni pohonu.

Nev¢hodou t&chto za¥izeni je jejich konstruk&nf sloZitost. Jedno ze zndm§ch kotvicich
za¥{zenl je tvo¥eno nosnikem s kotvicimi stojkami, na n&mZ je nasunut vozik, ktery je po
nosniku pfesouvdn pomoci pfimodarych hydromotord. Na hornf &4&sti vozfku je uchycen napinaci
stdl s dvojici primodarych hydromotord, p¥ipojenych k nosi&i a nosil je spojen dvojitym Cepem
s klinovym rdmem, uloZenym posuvn® na napinacim stole. Nevyhodou tohoto za¥fzeni je, Ze
je nelze pYesouvat do a z rubdni bez pomocného za¥izeni.

Vy%e uvedené nevyhody jsou odstranédny kotvicim za¥fzenfim, sestdvajicim z rédmu kotveni,
ulofeného na polvé&, s kotvicimi stojkami, p¥ipojenymi k rédmu a z klfnového rému, podle
vyndlezu. Podstatou vyndlezu je, ¥e v rému kotveni jsou rovnob&iné& s podélnou osou kotveni
umistdny alespon dva p¥imo&aré hydromotory, které jsou v¥azeny mezi ré4m kotveni a nosi& hlav-
nftho &epu, k némuf je vodorovnym &epem pfipojen klinovy rédm, ktery je po kaZdé z obou stran
od podélné osy kotveni opat¥en alespoh jednou konzolou se zvedacim p¥imodarym hydromotorem.

R&m kotveni je po kaZdé z obou stran od podélné osy kotveni opat¥en kapsou, v niZ je
ulo%fen nosnik, k jeho konci je p¥ipojena kotvici patka.

Vyhodou kotvictho za¥fzeni podle vyndlezu je mo¥nost nasazeni na vysypném i vratném
konci dopravniku, a to v tdklonech v rozmezi +20 aZ -20°, p¥i&em? zm&na Ghlu dklonu dopravni-
ku je plynuld. Nasazeni je mo¥né i v p¥ipadech, kdy rubdni neni kolmé na t¥fdu. Dalfi vyhodou
je pou¥iti rovnob&¥nych nebo kolmych pohond i jejich kombinace. Pohdn&ci stanici je mo%no
pFesouvat smErem do a z rub&ni bez pomocného za¥fzenif, p¥i odleh&eni kotveni zvedacimi vélci,
co? je dlilelité p¥i zménd délky rubdni. Je zaji%téno dodrZfeni sypné v¢iky nad Zlaby sb&r-
ného dopravniku.

Na p¥ilofengch vykresech je zndzorn&n p¥fklad provedeni kotviciho za¥{zendi péﬁle vyné-

lezu.

Na obr. 1 je zndzorndn pohled na kotvici za¥izenf z boku, obr. 2 je pﬁdorys'éeléhb za-
¥{zenf, obr. 3 je pidorys rdmu kotveni s p¥imo&arymi hydromotory, na obr. 4 je zndzornén
S4stedny Yez rdmu kotveni rovinou A-A a na obr. 5 &dstedny ez r&mu kotven{ rovinou B-B
z obr. 3.

Kotvici za¥fzenl podle vyndlezu sestdvd z rdmu 1 kotveni, uloZeného na pod&v&. Po obou
strandch rému 1 kotveni jsou v kapsdch 2 pomoci prvniho fepu 21 upevnény nosniky 3, na
jejichZ koncich fsou p¥ipojeny kotvici patky 31 s kotvicimi stojkami 32. Alternativn& mohou
byt kotvici stojky 32 p¥ipojeny p¥fmo k rdmu 1 kotvenf. Kotvici stojky 32 jsou smdrovény .
nakldp&cimi vdlei 321, &fm% je umoZndno zakotvit kotvici stojky 32 ve vhodném mist& chodby
a pod sprévnym idklonem.

Na rdmu 1 kotveni je posuvn& ulofen klinovy rdm 4. V rému 1 kotven{ jsou rovnob&iné&
s podélnou osou 5 kotveni umfst&ny alespon dva p¥imo&até hydromotory 6, které jsou viazeny
mezi. rdm 1 kotveni a nosi& 7 hlavniho &epu 8, k n&muZ je vodorovnym &epem 81 pfipojen k1lfi-
novy rédm 4. Klinovy rém 4 je po ka¥dé z obou stran od podélné osy 5 kotveni 6patfen alespen
jednou konzolou 9 se zvedacim p¥fmodarym hydromotorem 91. Na klinovém rdmu 4 je umisté&na
neznézornénd pohéné&ci stanice dopravniku.
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Spojenim rdmu 1 kotveni s klinovym rémem 4 soustavou dvou Sepl 8, 81 je umoZnéno naté&eni
neznazorndné poh&ndci{ stanice dopravniku kolem svislé i vodorovné osy p¥i zméné& tdklonu rubéni
i p¥i zm&nd Ghlu mezi linif pilf¥e a chodbami. Pohyb klinového rdmu 4 s nezndzorn&nou pohédnéci
stanic{ dopravniku je odvozen od p¥imofarfych hydromotord & p¥es nosil 7 a hlavni &ep 8.

PYesuv je provadén v pri¥ném smé&ru chodby - do rubdni nebo z rubdni.

Tato funkce je nutnd p¥i zkracovdni nebo prodluZovéni dopravnfku p¥i zm&n& délky rubédni.
P¥i pfesuvu kotvenf v p¥f{&ném sméru chodby jsou vyuZity zvedact p¥imodaré hydromotory 91
ke sni%enf odporu pfi pohybu rdmu 1 kotveni po po&vé. Vysunutim pistnic zvedacich p¥imoda-
rych hydromotord 91 je nadzvednuta a odlehlena pfesouvanéd &ést kotveni. T¥etf{ podpora kotveni
je tvo¥ena zadni hranou neznizorn&ného p¥echodového Zlabu porubového dopravniku umist&ného
v rub&ni. Po nadzvednutf kotveni je mo¥no. p¥imodargymi hydromotory 6 p¥esunout rdm 1 kotveni
o zdvih pfimodarého hydromotoru 6. Pomoci p¥fmoSarych hydromotord 91 a vzdjemnym pohybem
rému 1 kotveni a klinového rému 4 lze kotveni pfesouvat o libovolnou vzdélenost, pot¥ebnou
pEi prodluZovédni nebo zkracovéni trati dopravniku.

PREDMET VYNALEZU

1. Xotvic{ zarfzeni sestdvajici{ z ré&mu kotvenf, uloZeného na podvé, s kotvicimi stoj-
kami, p¥ipojenymi k rému kotveni a z klinového rému, vyznadené tim, ¥e v rédmu (1) kotveni
jsou rovnob&in& s podélnou osou (5) kotveni umist&ny alespoh dva p¥imo&aré hydromotory (6),
které jsou v¥azeny mezi rém (1) kotveni a nosi& (7) hlavniho &epu (8), k ndmuZ je vodorovnym
&epem (81) pfipéjen klfnovy rdm (4), ktery je po ka¥dé z obou stran od podélné osy (5) kotveni
opatfen alespoii jednou konzolou (9) se zvedacim p¥imoZargym hydromotorem (91). :

2.‘kotvici za¥fizenf podle bodu 1, vyzna&ené tim, Ze rém (1) kotveni je po kaZdém z obou
stran od podélné osy (5) kotveni opat¥fen kapsou (2), v ni% je ulofen nosnik (3), k jehoZ

konci je p¥ipojena kotvici patka (31).

3 vykresy
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