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(54) Zatizeni pro stabilizaci &elniho zem&éd&lského nebo jiného nafadi a stroji.

Vyndlez se tyk& zarfizeni pro stabilizaci &elného zemd8d&lského nebo jiného nérfadi a
stroji.

Dosud pouzivané ti¥ibodobé nebo &tyfbodové z4vBsy &elného zem&délského nebo jiného
pracovniho nafadi a stroji, upravené na pfedku hnaci jednotky, maj{ z&vésné ramena pro néa-
fadi nebo stroje usporadana tak, e jsou prakticky vzadjemnd rovnobéind anebo jsou k hnaci
jednotce pfipojena s moZnosti bo&niho vykyvu. Tyto vykyvy do stran jsou omezeny bud dorazy
anebo kotevnimi fetdzy. Pfi tladeni nafadi nebo stroje, umisténého ma pfedku hnaci jednotky,
véak neni docflema stabilita v jeho vedenf{ a neni umoinéno vétSi{ pfizplsobeni terénaim
nerovnostem. Je to zavindno tim, Ze pifi tlaleni &elnftho néifadi nebo stroje snadno vznikne
pfi stranovém vfkyvu moment, kter§y pak udriuje néfadi vychylené tak dlouho ha jednu stranu
anebo ve svislém sméru, dokud pisobenim okamZité sily na opalném rameni nevznikne moment
opadny, Toto kolfséni, které je v praxi v disledku proménlivého pidniho mebo pracovniho
odporu dosti &asté, zplisobuje préavé vychylovani nafadi a jeho nestabilitu. Riznym konstruk-
&nim uspofddinim na pracovnim stroji se sice hledd moZnost tomuto odpomoci, avS8ak vSechna
takovd provedeni jsou dosud velmi komplikovan4, pouzivajf vétSinou hydraulické stabilizace
véetné ridznych &éidel a pracovnich vyrovnévacich prvkd, v disledku &ehoZ jsou velmi drah4
a provoznd néroéné.

Tyto nevyhody a nedostatky jsou odstranény zafizenim pro stabilizaci &elnfho zemé-
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d&1ského nebo jiného naitadi a strojid podle vynélezu, jehoi podstata spolivd v tom, Ze dvé

horni vikyvna ramena, nakloubené stejné jako spodni vikywié remeno k hnaci jednotoe nosny-
mi kulovymi Sepy a vpiedu skloubené Gchytnymi kulovimi tepy » nosagm zévisem pracovaiho
nafad{ nebo stroje, se ve sméru dopfedu sbihaji a uchytné kulové Sepy maji mend{ vzéjemnou
rozted neZ nosné kulové depy.

aniieninpodlo vynédlezu se dosahuje uUfinné a rychlé stadbilizace pracovniho narad{
nebo strojd, uspofidanych &elné na pfedku hnaci joﬂaot&y. P¥i jukémkoliv boinim anebo ver-
tikalnim vychyleni vzniké totif stabilizedn{ moment, ktery vrac{ velmi rychle vychylené
nétadi nebo stroj zpét do neutrédlni, stiedové sprivaé polohy. Protoie je tohoto dosaZeno
pouze vhodnym konstrukénim a kinematickym uspor&dénim zdvésu stroje, jo zaffzeni podle vy~
n&lezu velmi levné a prakticky nepledstavuje Z&dné avfdent nfkladd oproti dosavadnim &elnd
nesenym strojim a néfadim, pfidemi ve srovnéni se stabilizac{ hydraulickou je mnohem jedno-
dussf, levndjsi, s vydsi Winnosti a spolehlivost{,

Na pripojenych vykresech je schematicky znézorain pifklad provedeni zatizgeni podle
vyh4lezu. Obr, 1 pfedstavuje zafizeni v tastelném bokeryandm Feszm, obr. 3 je¢ Zelnim pohle-
dem a obr. 3 pldorysem zaffzen{ podle vynilezu.

Xe hnaci jednotce i jsou pomoci nosnyoh kulovych Sepd 2 pfikloubena dvé horni vykyv-
na ramena 4, jedno vlevo, druhé vpravo, & d4sle spodnf vikywné rameno 5. Jak odé horni v§-
kyvna ramena 4, tak i spodni vykyvné rameno § jsou vpfedu opatfema Uchytnymi kulovymi tepy
20, jimi# jsou vSechna kloubovd spojgna & nosajm cvévisem 3, v jJshoi tchytech 31 je uchyceno
pracovni néfadi 11 nebo siroj, opirajici se o spodni d4st nosansho zavisu 3 opdrou 12. Hor-
ni vikyvné ramena 4§ jeou ka¥dé prostiednictvim svého spojovacihe kulového Zepu § spojena
s kif{Zovym spojovacim t&lesem 7, v ndmi je upraven podéiny mpojovaci &ep 9, propo jujiok
tak hoini vfkyvni ramena 4 kfiZovym kloubovym spojenim se zvedeacimi pékawi €, které jsou
pti&nym &epovym spojem 22, jehoi osa prochizi stiedem nosnysh kulov§ch Jepld 2, spajeny s
hneci jednotkowu 1 a spojovacim kloubem 23 se zvedacim pracovaim vilosm 10, napf, hydraulic-
kym, skloubeym svym druhym koncem s pracovni jednotkou i. Herni vijkywnd ramena 4 se ve
~ smdru dopifedu sbfhaji, takie jejich pfedni konce s Uchytajwi kulovymi Zepy 20 maji v ho-
rizontédlni roviné meyéi rozted, nei je jich zadni konce & nesa¥mi kulovymi Cepy 2. Tim je
vytvofen prvni &tyfkloubov§y lichobdinikov§ mechanissms, sestévajioci z hornich vikyvaych
ramen 4 s nosnymi kulovfmwi Sepy 2 a nosného zévisu 3 s vohytnfami kulovymi Sepy 20. Druhy
&tyfkloubovy mechanismus je tvofen spojovacimi kulovimi Sepy 8 hornich vikywaych ramen 4
a kifsovych spojovacich t8les 7 a dile podélnjui upojovaciwmi Sepy 9 zvedacich pik 8. Spo-~
jovaci kulové Zepy 8 kifiovych spojovacich téles 7 mmji vzljesmd menZi roztel ve vertikile
n{ roviné, neZ je rozted podélnfych spojovacfch <epld § k¥ifovioh spojovacich ti3les 7. Oba
&tytkloubové lichob8inikové mechanisiy jsou vytvolsny jsko prostorové soustava zedlemdunim
spodniho uchytného ramene 3, propojujiciho hnaci jednotku 1 nosnym kulovym Jepem 2 s nos-
nym zévésem 3 prostiednictvim dchytného kulového &epu 20. Horni vykyvna ramena 4 se teore-
ticky sbfhaji v polu pohybu P, spojnice podéinych spejevacioh fapl § a spojovacich kulo-
vych kloubd 8 na kiiZovych spojovacich télesech 7 se teoreticky sbihaj{ v okamiitém stledu
otadeni R.
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Zaffzeni podle vyndlezu funguje pfi stabilizaci takto : PFi pFimé jizd& je prvni

&tyfkloubovy lichobdinikov§ mechanismus hornfch vykyvnjch ramen 4 a nosného zAvésu 3 v si-
lové rovnovaze pracovnim odporem F, pisobicim v podélné ome 0 stroje. Pfi porudeni silové

rovnovéhy, napf. zménou sméru jizdy nebo zménou pisobidtd sfly pracovniho odporu F na F1.

se jednostranné vychyli horn{ vykyvn4 ramena 4, &im% se zméni poloha pédlu pohybu P do po-

lohy Pi' Tim vznikne momentovy silovy uZinek, dany soudinem pracovanfho odporu F1 a ramene

fl’ daného novou polohou pélu pohybu S; a pisobiStém sily pracovniho odporu Fl' Vznikly mo-
ment vraci tak samodinné zaffzeni zp¥t do neutrilni rovnovainé polohy. Oudob;; Jje tomu i
pfi zved4ni nebo nadlehlovéani zavéSeného pracovniho nafadi 11 nebo stroje, napf. pii na je-
t{ na terénni nerovnost a po je jim prekowsnf. V tomto pFfipadé je v &innosti druhy &tyi-
kioubovii lichob&iniKovy mechanismus kFfiZovych spojovacich t8les 7. Za normdlnich okolnosti
totiZ leZi plsobidté tihy G pracovniho néafadf il nebo stroje v prise&iku spojnic podélnych
spojovacich &epl 9 a spojovacich kulovy§ch Sepl 8, &imZ je dén okamiity stfed otaZeni R.

PFi nerovnomdrném nadleh&eni nebo zvednuti pracovniho néfadi 11 nebo stroje, coZ mize byt
zpisobeno napf. nerovnomdrnym rozloZenim hmotnosti nebo najetim &4sti stroje na terénni
nerovnost, dojde k pZemist®ni okamfitého stfedu ot4deni R do nové polohy y @ ke zmdné

polohy pisobisté tihy G pracovnfho nafadi 11 nebo stroje rovnéZ do nové polohy Gi' Tim

vznikne rameno r,, dané vzddlenosti novych poloh pisobisté tihy 61 & okamiitého stredu
otideni R. Vzn;;if moment tak ihned samoéinné vrac{ pracovni négzhi 11 nebo stroj do
vychozi ;;vnovdiné polohy zpét. Pfi nadlehfeni pracovniho néfadi 11 nebo stroje prostied-
nictvim zvedaciho pracovniho vdlce 10 anebo terénni nerovnosti funguje zaifizeni ste jné se

zmen$Senou tihou Gi'
PREDMET VYNALEZU

1. Zarizeni pro stabilizaci &elniho zem8d&élského nebo jiného naradi a stroji, vyznadéené
tim, Ze m4 dvé horn{ vykyvns ramena /4/, nakloubeni stejné jako spodni vykyvné rame-
no /5/ k hnac{ jednotce /1/, nosnymi kulovymi &epy /2/ a vpfedu skloubené dchytnymi
kulovymi &epy /20/ s nosnym z&vésem /3/ pracovniho nafadf /11/ nebo stroje, které
se ve sméru dopfedu sbihaj{ a uchytné kulové &epy /20/ maji mendf vzajemnou rozted
neZ nosné kulové &epy /2/.

2. Zatizeni podle bodu 1, vyzngéené tim, Ze horni vykyvna ramena /4/ jsou opatfena spo-
jovacimi kulovymi &epy /8/, kterymi jsou skloubena s kifZovymi spojovacimi t&lesy
/1/, ktera jsou opatfena podélnymi spojovacimi &epy /9/ zvedacich pék /6/, na néi
jéou nakloubeny zvedaci pracovni valce /10/, pfidemZ vzAjemni rozted spojovacich ku-

lovych &epl /8/ je menéi,'nei vzdjerma rozted podélnych spojovacich &epd /9/.

3 vykresy
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