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Vynélez se tyka zaffzeni pro pruZné
zmé&k&eni dojezdu nesenych operujicich sy-
stémi, napriklad manipuldtori nebo robott
nesenych na pojezdovych vozicich v auto-
maticky Fizenych provozech, pledev§im pii
reverzaci sméru rozjezdu a zastaveni jejich
pahybu.

Pii polohovém piestaveni neseného ope-
rujiciho systému je nezbytn& mutné, aby ce-
1y proces prob&hl s minimdln{ asovou ztrd-
tou. Z tohoto dfivodu musi byt neseny ope-
rujici systém s pojezdovym vozikem a ple-
pravovanou hmotou, tj. s manipulovanym
prfedmé&tem, &astmi pohonu a p¥ivodd v nej-
krat${ dob& urychlen ma poZadovanou rych-
lost mebo zastaven. Velké kladné nebo zé-
porné zrychleni takového hmotného kom-
plexu se vSak meobejde bez silnych razd,
zplsobujicich rozkmitani celé soustavy, kte-
rou je proto nutno pevnostn& dimenzovat
tak, aby byla dostatetn& tuhd. Zigsady do-
stateCné tuhosti plati ovSem i pro vlastni
operujici systém, tj. rameno manipuldtoru
nebo robotu. Takové =zvySeni tuhosti je
v3ak nutn& provédzeno podstatnym zvySenim
hmotnosti soustavy, které je v p¥imém roz-
poru se spnahou o neustdlé zvySovédni po-
jezdovych rychlosti a vynucuje si zavedeni
tlumicich prvkd.

Ze zndmych tlumicich prvkd se k tomuto
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i¥elu mejéastdji pouZivd riiznych pryZovych
blok@i, které pii reverzaci v obou smérech
tlumi rdzy ma pfijatelnou miru, aniZ viak
jsou schopny Gplné zabrénit nepfijemnému
rozkmiténi.

Déale jsou zndma rhznd hydraulickd tlu-
tlumi rdzy ma' pfijatelnou miru, aniZz wSak
ze welmi plynule Fidit zpomaleni do nulové
hodnoty a pFipadng, pli spojeni celé sousta-
vy s takovymi tlumifi lze pak za konstant-
nich provoznich podminek omezit na pfija-
telnou miru i1 mepfijemné rozkmitdni. Slo-
%it8j3i pripad ovSem nastane, jestliZe se mé&ni
hmotnost manipulovaného piedmétu nebo
vyloZeni ramene manipuldtoru, kdy je mutno
zmeénit kiivku dtlumu, p¥ipadné i pFistoupit
na sniZeni pojezdové rychlosti voziku. Ta-
kové zdsahy do zabudovaného systému viak
nejsou jednoduché; ¢asto vyZaduji z hledis-
ka pristupnosti rozsdhlé konstruktni zmeény,
které opét z jinych divodl, napfiklad pro-
voznich, mejsou prijatelné. Kromé toho je
zndmo, Ze vSechny hydraulické systémy cit-
livé reaguji na zmény vnit¥nich teplot i tep-
loty okoli, které u jednodusSich provedeni
mohou mit neZzddouci vliv na poZadovanou
uéinnost tlumeni.

PouZiti hydraulickych tlumicich systémi
pro reverzaci pohybu vyZaduje déle zavede-
ni nezdvislé regulace v obou ‘sm&rech tlu-
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meni vzhledem k pfipadné rozdilnym poZa-
davkiim ma rychlost jednotlivych pojezdo-
vych smé&érd. Nadto je nutno hydraulicky
tlumici systém vracet z obou stran do vy-
chozi polohy pomoci taZnych nebo i tladnych
spirdlovych pruZin, a to ve v3ech pripadech,
kdy pojezdovy vozik nemd vlastni zdroj
hydraulického tlaku. Podobné tvahy plati
i o zndmych pneumatickych tlumicich sy-
stémech s tim rozdilem, Ze s penumatickymi
systémy nelze zdaleka dosdhnout pies v&tsi
technickou néroénost stejné citlivosti tlu-
men{ jako u systémd hydraulickych.

Pojezdovou rychlost je moZno také Fidit
pi¥imou regulaci pohonného zdroje, tj. elek-
trického, hydraulického nebo pneumatické-
ho motoru. Regulace rychlosti je u rotafnich
{ pfimotarych stroji technicky vyreSena.
Néklady na vyrobu regula¢nich motord a
systémd regulace jsou vSak priliS vysoké.
Elektromotory zpravidla vyZaduji napéjeni
stejnosmérnym proudem a vzhledem k vlast-
ni regulaci musi byt specidlni konstrukce.

Jsou znamy elektronicky Frizené krokové
motory, mezomatiky rovnéZ s elektronickym
fizenim, apod. Hlavnim Konstruk&nim problé-
mem v3ech téchto pohonnych zdroji je vSak
prenos potifebného regulatniho signalu od
naréZkové soustavy ovladajici polohu zasta-
veni pojezdového voziku k motoru, protoZe
tato stop-poloha pojezdu je libovolné& zvoli-
telné po celé pojezdové drdze. U regulanich
motori je mutno reguladni signdl sloZitym
zpisobem plevést na otafivy pohyb regu-
latntho ventilu, pfifemZ u hydromotori
zpravidla dochézi k vy33i spotlebé elektric-
ké energie. Popsané regulatni systémy jsou
sice pro pruzné zmék&eni linedrniho pohybu
pojezdovych vozikl pouZitelné, jejich zaCle-
néni do systému je v3ak sloZité a ]e]1ch
polizovaci cena je velmi vysoka.

Zatizeni pro pruzné zmékéeni dojezdu me-
senych operujicich systémii progresivinim
zmatenim G¢asti zdb&rové mebo setrvatné
energie podle vynélezu sestdvd z vodici pa-
Ky s otofnym &epem uloZenym v konzole
ramu pojezdového voziku a s odpruZenymi
pakami, vyKyvné uxspo~radanym1 ma <epech
pro fizené vychyleni z rovnovaZné polohy
ve sméru plevladajici sily vodici pakou, vy-
mezené opérnym kolikem, stabilizanim ko-
likem v druhé konzole rdmu a pledp8&tim
spirdlovych pruZin, zavéSenych na &Eepech
odpruZzenych pék a uchycenych ma napina-
cich v boku ramu.

Vyhoda navrZeného zafizeni pro pruZné
zmé&kdéeni dojezdu nesenych operujicich sy-
stém@ progresivnim zmaienim &ésti zdbéro-
vé neho setrvatné energie je predeviim v

tom, Ze jako zdroje pohybu lze pouZit jaky-

koli rotadni nebo pfimocary motor se dvéma
nebo vice rychlosthimi stupni. Z elektromo-
tort jsou vhodné levné asynchronni typy
s dvojim wvinutim (napfiklad motor dvou- a
osmipdlovy, coZ odpovidd dvéma rychlost-
nim stupiim o 2880 a 720 ot/min), které
je moZno jednoduSe Fadit pomoci stykacd.
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PouZitelné jsou i jakékoli univerzdlni elek-
tromotory stejnosmé&rné nebo stfidavé, u
nichZ se jednotlivgch rychlostnich -stupiid
dosdhne pomoci tyristori nebo triakd.

Pojezdovy rychlostni stupeti zlistava zata-
zen pii pojezdu voziku aZ k zardZce, kterd
zpilisobi pfepnuti na pomaly dojezdovy stu-
peii, kdy ‘je rychlost n&kolikandsobné nizsia
miiZe mit pfednostné konstantni charakter.

NavrZeny jednoduchy mechanicky systém,
plisobi progresivné po celé dojezdové dréaze
jako vyrovndvaé¢ rychlostniho prechodu. Je-
likoZ odpadd sloZitd hydraulicks, pripadn&
elektronicka regulace, je zFejmé, Ze maklady
na zhotoveni zaiizeni podle vyndlezu jsou
neporovnatelng nizsi, pfi€emZ jednoduchost
IeSeni je zdrukou bezporuchového provozu.

Na pfipojenych vykresech je znézornén
priklad provedeni zaiizeni pro pruZné zmeék-
teni dojezdu pojezdovych vozikt podle vy-
ndlezu, kde na obr. 1 je zndzornén pfitny
Pez systémem, na obr. 2 systém v rovnovaz-
né poloze a na obr. 3 systém wve vychylené
p‘OlllO’Z‘e.

Pojezdovy vozik 1 je uloZen ve ¢tyfech
pojezdovych kladkdch 4 umisténych v nos-
nych konzoldch 17 na rdmu pojezdového
voziku 1. Vodici kladky 4 se pohybuji po
vodicich liStdch 3, pevné uloZenych na por-
tdlovém nosniku 2. Uprostfed ramu pojez-
dového voziku 1 je v konzole 6 ototné ulo-
Z%en Cep 7, dvouramenné vodici pdky 8. Hor-
ni konec paky 8 je ukonden viefenou Casti
9, zabirajici s vleénym ¢lenem, napfiklad s
vletnou matici 11, unéSenou pohybovym
Sroubem 10. Na spodni ¢asti paky 8 je upro-
stied upraven kolik 16 [obr. 3), ktery tvofi
koncovou -opérku dvou odpruzenych pék 13,
otofné uloZenych ma zdvésnych Cepech 12,
Oba deldi konce odpruZenych pdk 13
maji hlavni zdv&sné &epy 20 pro spirdlové
pruZiny 22, které jsou mapindny z bokid ramu
pojezdového voziku 1 pomoci napinacich
¢epli 21. RovnovaZnou polohu péky 8 zajis-
tuje stabilizatni kolik 15, umistény na ra-
mové konzole 14 ve spodni &&asti rdmu po-
jezdového voziku 1. Ve spodni &asti rému
je na ramové konzole 14 ve spodni &asti
rému pojezdového voziku 1 déale uloZen Zza-
vésny Cep 25, na kterém se pohybuje dvou-
ramennd pédka 24, jejiZz del3i konec nese
nemagnetickou spinaci clonku 26. Clonka
26 ovlada bezdotykovy snimaé 27, umistény
na rdmu pojezdového voziku 1. Na kratSim
konci dvouramenné paky 24 je umisténa
kladka v rovnovdZné poloze zapadajici do
vrubu ma spodnim &ele pdky 8, kterd podle
potfeby zajiStuje sepnuti nebo rozepnuti
bezdotykového snimade 27.

Pro pripad prendSeni priliS welké hmoty
na pojezdovém wvoziku 1 jsou ma obr. 3
gerchovang zakresleny pridavné tlumici
prvky 23, které jsou z jedné strany
uchyceny k rdmu pojezdového voziku 1, z
druhé strany pomoci zdvésnych ok 19 ma
z&vésnych Cepech 12.
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Ve spodni g4sti portdlového nosniku 2 je
vytvofeno vedeni 18 pro upevnéni aretatni-
ho mistku s polohovymi narédZzkami systémiu
pfepindni pojiZdécich rychlosti. Na pfedni
stran® rdmu pojezdového voziku 1 je Ser-
chované naznaten zavé&s manipuldtoru 5.

Na portdlovém nosniku 2 je ve vedenf 18
umisténa soustava dvou maraZek (nejsou

zakresleny ), které jsou prestavitelné po celé.

délce nosnikiu 2. Ob& mardZky jsou konstruo-
vany tak, Ze phsobi stejné pro oba sméry
pohybu pojezdového voziku 1. Prvni naraz-
ka signalizuje pomoci bezdotykového spina-
¢e [(neni zndzorn&no) v urditém piedstihu
prfed dojetim voziku 1 do prislusné polohy
potfebu pFepnuti na dojezdovou rychlost.
Pri prepnut{ soudasné zafind pracovat zafi-
zeni pro pruZzné zmék&eni dojezdu podle
vynélezu, umisténé na pojezdovém voziku 1,
ktery v disledku setrvaénosti vychyluje vol-
ny konec pédky 8 a odpruZenymi pdkami 13
z rovnovéZné polohy ve sméru vétsi rychlos-
ti pohybu, pFitemZ dochézi k progresivnimu
mateni setrvacné energie napindnim jedné
z pruZin 22, prfi soufasném uvolilovani ta-
hu druhé pruZiny 22. Pfi vyrovnani rychlosti
se péka 8 vrati do rovmovaZné polohy a po-
jezdovy vozik 1 je undSen dojezdovou rych-
lostl aZ k indexwu, ktery milZe pii této malé
rychlosti pohodlné zaindexovat. Stejny pri-
b&h s vym&nou funkce pruZin 22 se opakuje
pfi obrdceném smyslu pohybu pojezdového
voziku 1. ProtoZe hnaci motor ma i p¥i do-
jezdové rychlosti uréitou setrvaénost, je za-
Fizeni podle vyndlezu vyuZito jako dvou-
tCelove.

Po zaindexovani pojezdového voziku 1 v
predem urfené poloze b&Z hnaci motor v
dtsledku setrvatnosti déle, pritemZ vychy-
leni vodici péky 8 ve sméru pohybu zpisobi
vysunuti spinaci clonky 26 na dvouramenné
péace 24 z bezdotykového snimate 27 a tim
dojde k aplnému zastaveni motoru. Poté do-
bihéd cely operujici systém do polohy, zna-
zornéné na obr. 3 jiZ pouze setrvacnosti.

DosaZeni obou moZnosti Fizeni pojezdové-
ho mastku je moZné jen tehdy, jestliZe Fidici
systém pfi zméné& rychlosti vyfadi funkci
bezdotykového snimate 27, protoZe jiZ v
této poloze by v disledku setrva&nosti dolo
k vypnuti hnaciho motoru, coZ neni Zddouct.

Pfi opétovném rozjiZd&ni dojde nejprve
k odjiSténi indexu a soufasnd (s malym
zpoZdénim) k zapnuti hnaciho motoru, jehoZ
smér pohybu je pledvolen Fidicim systémem.
PFi odjisténi indexu se nejprve uvolni vodici
paka 8, ktera se plisobenim pruZin 22 vrati
‘do rovnovdZné polohy. Poté nésleduje pru-
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né zmékceni rozjezdu pojezdového voziku 1
na pojezdovou rychlost, kterd je analogicka
k' zastaveni, avSak bez rychlostniho mezi-
stupné.

Zarizeni pro pruZné zmékdéeni dojezdu
podle vynédlezu vykazuje oproti jinym zna-
mym zplisobem tlumeni zna&né vyhody. Do-
jde-li k vychyleni vodici pdky & v n&kterém
sméru v disledku pfisobeni setrvatnych sil,
zplsobi vychyleni dvouramennjch pék 13
zvySené mapnuti jedné a uvoln&ni druhé z
obou spirdlovych pruZin 22, umisténych tak
vyhodng, Ze pruZina 22, kterd je zdvojenym
pakovym uspofddédnim vlivem vychyleni mo-
mentové posilovéna, phsobi na paku 8 ve
sméru proti jejimu vychyleni, zatimco sila
uvoliiované pruZiny 22 phsobi prevaZné we
sméru ¢epu 7, ¢imZ se v maximdlni mire
rudi pdkovy moment tohoto systému.

Prostfednictvim €epu 15 mbZe cely pakovy
gystém zachovéavat rovnovaZny stav v di-
sledku pFedpruZeni pruZin 22 ma potiebnou
hodnotu. P vychyleni vodici péky & meni
prisludnd spirdlovd pruZina 22 napinana od
nulové hiodnoty, mybrZ silou, vy33i neZ je
jeji predpruZeni. Aby vlivem event. mesteij-
ného predpéti obou pruZin 22 nemohlo dojit
k vychyleni vodici pdky 8, je v jeji spodni
Casti v ose uloZen op&rny kolik 16, ktery
zaru¢uje v dobé, kdy na paku 8 nepiisobi
z vn8js{ strany Z&dnd sila, aby byla trvale
silou, danou piedp8tim pruZin 22 drZena ve
stiiedové poloze. Pokud je predpéti pruZin 22
vEtsi neZ isila, kterd udruZuje pojezdovy vo-
zik 1 v pohybu, je vodici pdka 8 stdle wve
stfedové poloze. TotéZ plati i pro klidovy
stav.

Pokud je zdb&rovy mebo brzdny moment
postafujici k' pfiekonani sily dané pfedpé&tim
kterékoli z obou spirdlovych pruZin 22, vy-
chyli se vodici pdka 8 ve sméru pfevladajici
sily, p¥itemZ dvouramennd pédka 13 na stra-
né prevladajici sily se nadale opird krat3im
ramenem o kolik 15 a proto se otadi kolem
Cepu 12, takZe jeji delSi rameno se zavése-
nou spirdlovou pruZinou 22 sleduje 'smér
wvychyleni delStho ramene vodici pdky 8
proti tahu pruZiny 22, jejimZ dal$im mapinéd-
nim se progresivn® mafi sila vychylujici
krat$i konec vodici paky 8. Mezitim zlstava
druhd z dvouramennych pédk 13 krat3im
koncem fixovdna ma koliku 16 v ose vodici
péky 8 a vychyluje se s touto pdkou 8, aniZ
se miZe otdCet kolem ¢epu 12, takZe jeji
deldi konec, na némZ je ma Sepu 20 zavese-
na druhd ze spirdlovych pruZin 22, se po-
hybuje ve smé&ru ruSicim jeji pledpéti.
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PREDMET VYNALEZU

1. Zalizeni pro pruZné zmé&k&eni dojezdu
nesenych operujicich systémd progresivnim
zméfenim Céasti zdb&rové nebo setrvatneé
energie, vyznacdené tim, Ze sestdvd z vodici
péky (8) s otofnym fepem (7) uloZenym v
kionzole (6) ramu (1) pojezdového voziku
a s odpruZenymi pdkami (13}, vykyvné u-
spofddanymi na ¢epech (12) pro Fizené vy-
chyleni z rovnovdZné polohy ve sméru ple-
vladajici sily wodici pdkou (8), vymezené
opérnym kolikem (16), upraveném v ose

symetrie vodici pdky (8), stabilizatnim ko-
likem (15) v druhé konzole (14) ramu (1)
a pledpétim spirdlovych pruZin (22), zavé-
Senych mna tepech (20) odpruZenych pdk
(13) a uchycenych na mapindcich (20) v bo-
cich rdmu (1).

2. ZaFizeni pro pruZné zmé&k&eni dojezdu
podle bodu 1, vyznatené tim, Ze mezi ra-
mem (1) pojezdového voziku a zév&snymi
¢epy (12) jsou uspofddany pridavné tlumici
prvky (23).

3 listy vykresh
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