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(54) Nézev piihlasky vynalezu:

Zpisob plné automatické naklidky a vy-
klidky transportnich jednotek, zviasté na
pohybujici se transportni prostiedky

(57) Anotace: ) _
- Pfi zplsobu piné¢ automatické nakladky
transportnich jednotek, nap#iklad kontejnerii

nebo sedlovych navésii, na pohybujici se
transportni prostiedky, zejména ndakladni
vlaky, se dvojice uchopovacich ramen /4, 5,
11, 12, 13, 14, 18, 19, 20, 21/ nadzvednou
nad, bocich traverzy /1; 10, 17/ usporfadané,
konzoly /23, 24/, odsunou se ve svych ulozZe-
nych od sebe a potom se kolem sv§ch vy-
kyvnych os /2, 15, 16, 30/ soufasné vykyv-
nou do pracovni polohy. Po ukonéen{ pfe-
kladkové operace se tyto dvojice uchopova-
cich ramen /4, 5, 11, 12, 13, 14, 18, 19, 20,
21/ vykyvnou smérem nahoru do klidové po-
lohy a uloZi se opét na opérné konzoly /23,
24/. .
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-—k--uchopeni--druhéhe--transportniho

Zpisob plné& automatické nakladky a vykladky transportnich
jednotek, zvlast& na pohybujici se transportni prostfedky

Oblast techniky

Zpiisob plnd automatické nakladky a vykladky transport-
nich jednotek, jako jsou kontejnery, jefaby preloZitelné
sedlové navésy a podobn, zvi&it& na pohybujici se tran-
sportni prostfedky jako je nékladni vlak, pfi kterém uchopo-
vaci zatizeni sestdvd z uchopovacich ramen a spoluptsobi

s alespolt jednou traverzou tak, Ze uchopovaci ramena Sse

'z klidové horizontalni polohy vykyvuji do vertikalni pracov-

ni polohy a naopak.

Dosavadni stav techniky

7 patentového spisu DE 43 38 543 Al je znam spreader
pro plnd automatickou wmanipulaci s riznych trangportnimi
jednotkami a ten popisuje zafizenim s v podstat® horizontal-
nd ulofenou a zvedacim zafizenim ovlédanou traverzou opatfe-
nou prvnim uchopovacim zafizenim pro uchopeni nap¥. prvniho
kontejneru v kovanich jeho rohl a druhym uchopovacim zarize-
nim k uchopeni transportni jednotky jiného typu, napf¥. sed-
lového priv&su tahade, kdy uchopovaci za¥izeni je ve své
uchopovaci poloze orientovéno od traverzy horizont4ln& doll
a do klidové polohy se dostanou tak, Ze se ve svych spodnich
patrtiich uchopovaci nasadou opatfend ramena upravena
prost¥edku_vykyvnou_nahoru

k traverze. U takovych spreaderli se ramena s uchopovacimi
nisadami vykyvuji do klidové poloze nahoru a znovu klesaji
doltt do pracovni polohy. Nevyhoda tohoto ¥eSeni spodiva
v tom, ¥e zabere podstatny ¢as, neZ neZ se uchopovaci ramena
po sob& vykyvnou do Zadouci polohy.

Cilem vyndlezu je tedy umoZnit pfestaveni uchopovova-
cich ramen spreadru z klidové polohy do pracovni polohy
a naopak v co nejkrat¥im Zase, aby se pfekladkové Zasy mini-
malizovaly, cof m4 pro automatické p¥ekladdni na popojizdé-
jici vlak rozhodujici vyznam.




Po t nalez ,

VySe uvedené nedostatky odstratiuje do zna&né miry zpl-
sob plné automatické nakladky a vykladky transportnich jed-
notek, zvlasté na pohybu]1c1 se transportni prostfedky podle
vyndlezu, jehoZ podstata spotivd v tom, Ye se dvojice ucho-
poyac1ch,ramen nadzvednou nad na bocich traverzy usporadané
op&rné konzoly, odsunou ve svych uloZenich od sebe a potom
gse kolem svych vykyvnych os sou¥asné vykgyvnou do pracovni
polohy a po ukonceni pfekladkové operace se vykyvnou smérem
nahoru do klidové polohy a uloZi se opét na opérné konzoly.
Ve srovnani se stavem techniky se u takto provadéného zpdso-
bu uSet¥i Sas p¥i vykyvném pohybu dvojic uchopovacich ramen
pfi vykyvu z Jjedné polohy do druhé. To  je vyznamné zv1aité
tehdy, kdyz je tfeba pfeloZit transportni jednotky v coO nej-
krat&im %ase na pohybujici se transportni prostfedky, jako
jsou napf. vlaky.

Vv alternativnim provedeni se dvojice uchopovacich ramen
nadzvednou nad na bocich traverzy uspofddané op&rné konzoly,
odsunou ve  svych uloZenich od sebe a potom se kolem svych
vykyvnych os se vzajemnou gasovou prodlevou vykyvnou do pra-
covni polohy a po‘ukonéeni p¥ekladkové operace se Opét s ta-
sovou prodlevou vykyvnou smérem nahoru do klidové polohy
~a uloZi se op&t na op&rné konzoly.

Ve vyhodném provedeni se uchopovaci ramena vykyvnou
v rozdilném rozsahu. '

V jiném vyhodném proveaenl‘_‘“*vykyvny—pohyb—dvoJ1c—v?-—--m .

kyvnych ramen provadén synchronizovan& za sebou a to nezé-
visle na tom, zdali se jedna z dvojic uchopovacich ramen vy-
kyvne ve v&tdin vykyvném dhlu ne% druh&. Pohon dvojic ucho-
povacich ramen miZe byt provédén bud pomoci ‘ota¢ivého pohonu
nebo pomoci hydraulickych vélcu.

V jiném vyhodném provedeni je smér vykyvného pohybu
dvojic vykyvnych ramen stejny. S tim je spojena vyhoda, Ze
mife byt mnasazen pouze jeden hnaci prvek k manipulaci obou
parlt uchopovacich ramen. Je to vyhodné také v tom sméru, Ze
p¥i automatické vykladce mohou pracovat dvé pteklddaci zafi-
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zeni v paru t&snd za sebou, protoiZe vykyé ramen nepfekazi
vykyvu ramen uspofaddanych za nimi. Pohon dvojic uchopovacich
ramen miZe byt provadén opdt bud pomoci otadivého pohonu ne-
bo pomoci hydraulickych vélcu.

P¥i nasazeni dvou pPekladkovych za¥izeni na jediné je-
$4bové draze mife byt ale vyhodné opatfit jeden z nich ota-
givymi pohony a druhy zase ustavovacimi valei. V pfipadé vy-
padku pohonu na jednom z nich miZe byt tento odsunut na
okraj dradhy a druhy miZe dale pracovat v rozsahu zbyvajici
pojezdové drahy.

V jiném vyhodném provedeni je vykyvny pohyb dvojic vy-
kyvnych ramen provadén synchronlzované smérem od sebe. Tak
je moZno pouZit pouze jeden pohon a celkovd konstrukce je
velmi jednoduchd. Nevyhodou je oviem to, Ze p¥i tomto uspo-

¥4dani neni moZfno zajizdét do koncovych poloh jefabové dréa-
hy, kdyZz jsou uchopovaci ramena v klidové poloze. Neni moZno’
ani zapojit dvé pfekladaci zatizeni za sebou na tutéZ Jera-
bovou drahu. Pokud by viak pfevladla potfeba nizké ceny po-
tom by tato zmin&nou nevyhodu mochla kompenzovat.

Ve v{¥hodném provedeni se uchopevaci ramena oteviraji
a zaviraji tak, Ze se kaidé z dvojice uchopovocich ramen od
sebe jeit& ve své klidové poloze paraleln® odsunuje. To je
jedna z alternativ vzédjemného uspoféddni ramen, kterd mohou

byt uloZena takto nebo bliZe k sob& s tim, Ze k vzAajemnému
odsunu dojde je#td pfed aktivaci z klidové polohy nebo k od-

sunu nemusi dochazet vubec a --ramena—se—spouftéji-—za—sebou- - -

s vzdjemnou &asovou prodievou a pod. Je vyhodné kdyZ jsou
uchopovaci ramena v klidové poloze uloZena tak, %e neptesa-
huji vySkové obrysy traverzy.

Kterd z alternativ uloZeni uchopovacich ramen se pouZi-
je v konkrétnim provedeni, to z3le%i na okolnostech, za kte-
r?ch.je ptekladka realizovéna.

Pf¥ehl rédzki na vy e

Vyndlez bude dale vysv&tlen pomoci vykrest, na kterych

obr.1 pfedstavuje traverzu s uchopovacimi rameny v klidové



poloze, obr.2 znazorfiuje traverzu s vici sob& se pohybujici-
mi se uchopovacimi rameny kratce po opusténi &i kratce ptred
zaujmutim klidové polohy, obr.3 pYedstavuje traverzu s vzé-
jemn® paralelné& ustavenymi uchopovacimi rameny v klidové po-
loze, obr.4 zndzorfiuje traverzu S od sebe odvrécenymi ucho-
povacimi rameny Vv klidové poioze, obr.5 predstavuje pohled
na traverzu shora se sklopnymi uchopovacimi rameny v klidové
poloze a obr.é znazorfiuje traverzu paralelné vykyvovatelnymi
uchopovacimi rameny po vzéjemném odsunu v rémci dvojic ucho-
povacich ramen pfed opu¥ténim jejich klidové polohy.

Prikl rovedeni dlez

Na obrazcich 1 a 2 je viddt rémovit& provedenad traverza
1, kterd je na svych hornich plochach opat¥end osami 2 a 3,
na kterych jsou kyvné ulo¥en dvojice uchopovacich ramen
4,5, jejich# pohyby jsou synchronizdvény. Jednotliva uchopo-
vaci ramena 4,5 jsou ma vych volnych koncich 6,7 opatfena
uchopovacimi prvky, jako jsou nap¥. uchopovaci Ghlové kon-
covky 8,2.

Na obr.1 je viddt klidovd poloha dvojice uchopovacich
ramen 4,5, kdy je dvojice levych uchopovacich ramen 4 uloZe-
na diagondlné& po vysce travérzy 1 na hornich op&rnych konzo-
lich 24, zatimco dvojice pravych uchopovacich ramen 5 je
1 na spodnich op&rnych konzoléach 23.

Oovladaci prvky 25 a 26 obou dvojich uchopovacich ramen 4,5

uloZena nad traverzou

jsou pouze naznafeny. - S

Na obr.2 jsou dvojice uchopovacich ramen 4,5 ve vikyvu,
kdy svou klidovou polohu opusti sm&rem do pracovni polohy
nejd¥ive dvojice levych uchopovacich ramen 4 a po kratké &a-
sové prodlevé se vykyvuje do pracovni polohy i dvojice pra-
vych uchopovacich ramen 3. Vzhledem k tomu, Ze dvojice pra-
vych uchopovovacich ramen 5 je v klidu uloZena nad dvojiei
levych uchopovacich ramen 4, je u nich vikyvny Ghel vE&tsi

ne¥ vykyvny thel dvojice levych uchqpovacich ramen 4. Odpo-

~ vidajicn® tomuto vét¥imu vykyvnému Ghlu a opo¥dénému startu

je Ghlovd rychlost dvojice pravych uchopovacich ramen 5 VvyS-




51 ne?¥ u dvojice levych uchopovacich ramen 4, takZe oba pary
uchopovacich ramen 4,5 zaujmou vertikdlni pracovni polchu ve
stejny Cas. Opadnym pohybem pak dvojice uchopovacich ramen
4,5 zaujmou op&t svou klidovou polohu.

p¥i odpovidajicim nastaveni pohyb ramen ovliviiujicich
veli&in, jako je rozdilny kyvny odpor a pohyblivost dvojic
uchopovacich ramen 4,5, miZe byt fasova prodleva urlena tak,
Ze oba pary uchopovacich ramen 4,5 =zaujmou vertikdlni pra-
covni polohu ¢&i naopak klidovou polchu ve stejny €as, aniZ
by do¥lo k jejich vzdjemné kolizi.

Na obr.3 je znazornéna alternat1vn1 poloha dvojic ucho-
povacich ramen 4,5V klidové poloze, kdy jsou ob& dvojice
ulofeny vzdjemn& paralelné vertikalni a v¥kyvny pohyb do
pracovni pohohy miZe byt soﬁéasn? Dvojice uchopovacich ra-
men 4,5 jsou op&t kyvn& uloZeny na osadch 2 a 3 a vykyv je
stejn& orientovén. V klidové poloze je dvojice levych ucho-
povacich ramen 4 ulo¥ena diagondln& po vysce traverzy 1, za-
timco dvojice pravych uchopova01ch ramen 5 je uloZena p¥ed
traverzou 1. I zde jsou ovladaci prvky 25 a 26 obou dv031ch
uchopovacich ramen 4,5 pouze nazna&eny.

Na obr.4 je zndzornéna dalSi alternativni poloha dvojic
uchopovacich ramen 4,5 Vv klidové poloze, kdy jsou obé& dvoji-
ce ulo¥eny vzajemné odvrdcend a vykyvny pohyb do pracovni
pohohy miZe byt opaény a zaroveﬁ soutasny. Uchopovaci ramena
4,5 jsou op&t kyvné uloZena na osach 2 a 3, ale vykyv je

orientovan proti sob&. V KIidové— poloze—je—adv rojice——levyeh- - -
‘uchopovacich ramen 4 ulofena smérem nalevo p¥ed traverzou

1, zatimco dvojice pravych uchopovacich ramen 5 je uloZena

napravo pfed traverzou 1. 1 zde Jjsou ovlédaci prvky 25 a 26

obou dvojich uchopovacich ramen 4,5 pouze naznaleny.

Na obr.5 je viddt traverza 1 v pohledu shora, Dvojice
levych uchopovacich ramen 11,12 je uloZena na levé vykyvné
ose 15 a dvojice pravych uchopovacich ramen 13,14 na pravé
vikyvné ose 1l€. Leva uchopovaci ramena 11,12 spoivaji
v klidové poloze na spodnich op&rnych konzoléch 24 a prava
uchopovaci ramena 13,14 na hornich opd&rnych konzolach 23.




vzadlemnd poloha dvojic uchopovacich ramerl odpovida poloze
z obr.1 a 2 a ramena jsou v klidové poloze uloZena pfi poh-
ledu shora p¥es sebe. K pohybim ramen 11 a% 14 nutné ustavo-
vaci valce nebo jiné pohony nejsou kvili lepsi pféhlednosti
zndzornény.

Na obr.6 je vid&t traverza 1 opét v pohledu shora, jed-
na se ale o prvni fazi aktivace dvojic uchopovacich ramen,
kdy se ramena Vv rémci obou dvojic od sebe odsunou Ve svém
ulofeni na vykyvngch oséch. Tento stav nastane t&sné& pfed
opudt&nim klidové polchy, kdy se ramena zatim jen odsunou
z opérnych konzol 23, 24. K pohybtm ramen 11 aZ 14 nutné
ustavovaci valce nebo jiné pohony nejsou opdt kvili: lepSi

prehlednosti znazornény.
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1. Zpasob pln& automatické nakladky a vykladky transportnich
jednotek, jako jsou kontejnery, jefaby pfeloZitelné sedlové
ngv&sy a podobn&, zvlasté na pohybujici se transportni pro-
sttedky jako je nékladni vlak, pfi kterém uchoﬁovaci‘zafize-
ni sest&vid z uchopovacich ramen a spolupﬁsobi s alespoii jed-
nou traverzou . tak, Ze uchopovaci ramena 8e z k1lidové hori-
zontalni polohy vykyvuji do vertikdlni pracovni polohy a na-
opak, vyznatujici se t im, %e se dvojice
uchopovacich ramen (4,5,11 az 14, 18 a? 21) nadzvednou nad

na bocich traverzy (1,10,17) uspotédané opérné konzoly

(23,24), odsunou ve svych ulofenich od sebe a potom se kolem
svych vykyvnych os (2,30,15,16) soufasn& vyk§vnou do pracov-
ni polohy a po ukon&eni pfekladkové operace seé vyk§vnou smé-
rem nahoru do klidové polohy a ulo¥i se opét na op&rné kon-
zoly (23,24).

2. Zpisob podle nédroku 1, vyznatujici se

t {m, %e se dvojice uchopovacich ramen (4,5,11 az 14,
18 a¥ 21) nadzvednou nad na bocich traverzy (1,10,17) uspo-
¥4dané opérné konzoly (23,24), odsunou ve svych uloZenich od
sebe a potom se kolem svych vykyvnych os (2,30,15,16) se
vz&jemnou &asovou prodlevou vykyvnou do pracovni polohy a po

ukonteni pfekladkové operace se op&t s Zasovou prodlevou vy-

k¢vnou smErem nahoru do kIidovi poIohy—a—uToﬁi——semopé%—na
op&rné konzoly (23,24).

3. Zpisob podle ndroki 1 nebo 2, . vyznat¢tujic i
se tim, %e se uchopovaci ramena (4,5,11 az 14, 18
aZ 21) vykyvnou Vv rozdilném rozsahu. '

4. Zpisob podle ndrokd 1 nebo 2, vyzna€ujicit
se tim, Ze vikyvnyg pohyb dvojic vykyvnych ramen je
provadén synchronizovane za sebou.




5. Zpisob podle nédrokd 1 nebo 2, vyznad¢ujici
se tim, %e smdr vykyvného pohybu dvojic vykyvnych

ramen je stejny.

6. ZpGsob podle ndrokG 1 nebo 2, vyznatuiji ci
se tim, %e vikyvny pohyb dvojic vykyvnych ramen je
provédén synchronizované smérem od sebe.

7. Zpusob podle ndroki 1 az 6, Vvyzna gujici
se tim, Ze uchopovaci ramena (11 aZ 14) se otevira-
jf a zaviraji tak, Ze jsou vykyvovana kolem horizontalnich

vykyvnych os (22).

8. zplsob podle nérokdi 1 aZ 6, vyznalujic i

s e t { m , £Ze uchopovaci ramena (11 aZ 14) se otevira-
ji a zaviraji tak, Ze se ka%da =z dvojic od‘sebe ve své kli-
dové poloze paraleln& odsunuje.
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