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(64) Samohybné zafizeni pro vyménu véledka pasového dopravmku

s pevné uloZenymi véle&ky

Samohybné za¥fzen{ pro vyménu vileZkd
pdsového dopravnfku s pevné uloZenymi vi- / n
ledky sestdvd z pf¥imolarého motoru 1l a ze i
samohybného nosie 1, opatfeného manipulad- /
ni{m mechanismem 6 s \dchopovou hlavicf 17
a dvojicf sklopnych zdsobnfkd 7, 9. Samo-
hybny nosi& 1 je ve sméru osy pohybu samo=
hybného za¥fzenf{ posuvn& uloZen na vdledcich
2 pdsového dopravniku jednak prost¥fednictyim

odprufenych desek 22 a jednak prostfednic=
tvim kloubového mechanismu 4 s vidlicémi™s,
Na samohybny nosi& 1 je kyvn& uloZen mani-
pulaénf{ mechanismus 6 prostiednictvim kEf{-
Zového kloubu 18.
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Vyndlez se tyk4 samohybného za¥izen? pro vyménu v&le&kd pédsového dopravniku s pevnd
uloZenymi v4ledky v vchytech na jeho rdmu. Zafizent je uréeno pro vym&nu v4ledkld p¥i hro-
madnych periodickych opravdch urdité &4sti nebo celd délky pédsového dopravniku.

Dosud zndmd konstrukini FeSenf za¥izen{ pro vyménu nosnych vile&kd pdsového dopravniku
pouZivajf mobiln{no je¥dbu pro nadzvednuti horni vétve pdsu dopravniku a zvedacfho zafizeni
um{sténého na mobilnim nosili, opatfeného chapadlem pro vyiiméni a transport viledkd do
palet na loZném prostoru vledeného vozu a rovnd: pro vkldddn{i novych vdledk do drdzek
¥chytd na r&mu pdsového dopravniku.

Tyto prostfedky jsou umistény vedle dopravniku, podél kterého se pohybujf. Jind zndmd
konstrukén{ feSeni jsou rovn&%¥ vybavena manipuladnimi prostfedky pro zveddni pdsu, vyjimini
a vkldddni vdleckl, aviak pohybuj{ se podél dopravnfku na specidlné vytvofenych vedenich
&i kolejovych drahdch, umisté&nych na terénu vedle dopravniku nebo p¥ime na jeho rédmu,

Tato YeSeni jsou mflo vykonnd, s velkym podilem rudni préce, vyZaduji rozsdhlou obslu-
hu, ruén{ manipulace s t&%kymi vdlefky je fyzicky velmi nam&havd. PotiZe zplsobuje i nerovny
terén podél dopravniku.

Na mnoha mistech neni zpravidla dostate&n# u¥nosny, rovinny a prostorny pro stabilitu
a &innost mobilnfch prost¥edkii. Viechna ostatni Fefenf vy%aduji konstruk&ni dpravy stdva-
jicL konstrukce dopravniku a zna&ny podfl ru&nf préce obsluhujfciho persondlu s nizkou
produktivitou.

V soutasné dobé se v3ak zpravidla vymé3uji nosné véleZky pésového dopravnliku rulnd
pod zvednutym pdsem dopravafiku, p¥ikladng pomoci autoieisdbu.

Uvedené nedostatky odstrafiuje samohvbné zafizeni pro vyminu vdlelkd pdsovéhc dopravni-
ku s pevné uloZenymi vdlelky, sestdvajicif z p¥imofarého motoru a ze samohybného noside,
opatfeného manipula&nim mechanismem s dchopovou hlavic{ a dvojict sklopnych zdsobnikd,
ﬁodle vyndlezu.

Jeho podstata spol{vd v tom, Ze samohybn¥ nosi& je ve sm¥ru osy pohybu camchybného
za¥izenf{ posuvn& ulofen na viledcich pdsového dopravniku jednak prost¥ednictvim odpruzenych
desek a jednak prostfednictvim kloubového mechanismu s vidlicemi.

Na samohybném nosi&i miZe byt s vyhodou kyvn® ulo¥en manipula&ni mechanismus prostfed-
nictvim k¥i{%ového kloubu., Vyhodou za¥izeni podle vynilezu je, %e zaji¥¥uje hromadnou vyménu
nosnych vdledkd, odstrafuje namdhavou prédci, zkracuje vyluku v provozu p&sového dopravniku,
sniZuje pofet pracovnikd, zvy3uje bezpelnost prdce a umo¥fiuje vyménu viledkd pasového doprav-
nfku v obt{#n& pfistupnych mistech, bez dodatednych dprav vlastnfho pdsového dopravniku,
p¥ipadné terénu podél dopravniku.

Vyndlez je bliZe objasn&n na p¥fkladech jeho provedenf, pomocif vykresu, kde obr, 1 zna&f
nérys a obr. 2 pifiny Fez za¥fzenim pro vyménu viledkl,

.Samohybny nosi¢ 1 se na odprufenych deskdch 22 pohybuje po Sikmo uloZenych nosnych
vdledeich 3, které jsou soutdst{ samohybného nosie 1. Pohyb samohybného nosite 1 se usku-
te&fiuje ponoc{ kloubovych mechanismd 4, které jsou vybaveny vidlicemi 5, prostfedn;ctvim

kterfch se zachycuj{ nosnych vdledkd 2a umo%fuj{ tak posunuti samohvbného nosiée” 1 v roz-
sahuje jedné roztefe nosnych vdle&kl 2.

Samohybny nosi& 1 je ddle opat¥en manipula®nim mechanismem 6 s uchopovou hlavicf 17
pro vyjiméni a vkldddni v8ech v&leldkd 2 v poZadovaném mist&. Soutdst{ samohybného nesile 1
je i zdsobnfk 7 nepoufitych vdleCkl 2 se zaklddaci{m mechanismem 8 a zdsobnik 9 pro odklddd-
ni vyjmutych vdle€kd 2 s transportnim mechanismem 10.
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P¥{mo&ary motor 11 zaji3fuje vysunut{ manipulovaného v4ledku 2 z pracovniho mfsta.
Obsluha samohybného nosife 1 je na pracovnf plosin& 12 a pomoci ovlédacihg panelu 13 rfaf
&innost vech mechanismd samohybného nosile 1, které jsou ovliddny hydraulicﬂy nebo preuma-
ticky.

Pracovni{ prostor je osv&tlen reflektory 14. Zdroj tlakové tekutiny je souldstf samohyb-
ného noside 1. PEi vymé&né nosnych viledkd 2 pomoc{ zaiflzeni podle vyndlezu se nejprve b&iné
uZfvanym za¥{zenim, napffklad autoje¥4bem, nadzvedne horni vétev pdsu 15 a samohybny nosi&

" 1 se pomoc{ speciiln& upraveného zvedacfho za¥fzenf umfst{ na nosné ¥ikmé vdlelky 2 péso-
vého dopravniku,

JestliZe se vyména provdd{ na pdsovém dopravniku se sejmutym pdsem 15, postadf uloZit
samohybny nosi¢ 1 pomoc{ autoje¥gbu na nosné Zikmé viledky 2 dopravniku. V pfipadé, Ze
samohybny nosi& 1 vybaven vlastnim zdrojem tlakové tekutiny, pfipojeni se ke zdroji elektric-
kého proudu.

pPomoci ovlddaciho panelu 13 a kloubového mechanismu 4 se samohybny nosi¢ 1 pfemistf
po nosnych v4le&cich 2 v podélném sméru na pracovni misto. Pomoci manipulaéﬁiho mechanismu
"8, s hlavicf 17, se uchop{ vdledek 2, vyjme se z uloZen{ a pfemfst{ se do manipula&nfho
prostoru 16, potom se vysune transportni mechanismus 10, Ychopovd hlavice 17 uvolnf vdledek
"2 a ten se vlivem vlstn{ hmostnosti odval{ do zdsobnfku 9 vyjmutych vdlekd 2.

Transportnf{ mechanismus 10 se opé&t zasune. Po uvolnén{ manipulainfho prostoru 16
se vysune zaklddaci mechanismus 8 s novym vdlekent 2, ktery p¥evezme dchopovd hlavice 17 -
manipulagnfho mechanismu §.

Manipula&n{ mechanismus 6 vloZ{ tento vdlelek 2 na difve uvolnéné misto do uloZent.
‘Potom se ichopovd hlavice 17 vrdtf{ do manipuladnfho prostoru 16. PXi manipulaci se §ikﬁb,
uloZenymi vdlefky 2 je postup &innosti vSech mechanismi stejny s tim rozdflem, %e manipu-
la¢n{ mechanismus 6 se natod{ v k¥f{Zovém kloubu 18, pomocf mechanismu 19 do sméru kolmém

viéi vyjimanému nosnému vdleku 2.

Po vymé&né nosnych vdledkd 2 v daném pracovnim misté pfemist{ se samohybny nosi& 1
pomoci kloubového mechanismu 4 o jednu rozted nosnych vdledkd 2, to je do sousednfho pra-
covnfho mista. )

T{mto zpisobem samohybny nosi& 1 pracuje ‘tak dlouho, dokud nevyZerpd zdsobu vdle&kd,
uloZenou v z&sobnfku 7 nepouZitych vdletkd 2, respektive nenaplnf zdsobnik 9 vyjmutych vé4-
ledkd 2. - : :

Potom se zdsobnfk 9 vyjmutych véledkd 2 pfeklopi do polohy 20, vysune se transportnfi
mechanismus 10 a pomocf p¥f{mofarého motoru 11 se pouZité vdletky 2 postupné vysunou mimo
dopravnik.

Z4sobnfk 7 nepouZitych vdleXkd 2 se pln{ ve sklopené poloze'gl novymi vdletky 2. .
Po ukon&en{ pln&nf se zdsobnik 7 nepouiitych véle§k& 2 a zdsobnik 9 vyjmuﬁich vdledkd 2
vrdt{ do plvodn{ polohy a vyména nosnych vdle¥kd 2 pokra&uje vySe uvedenym zplsobem,
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PREDMET VvYNALALEZU

1. Samohybné zaffzen{ pro vyménu vdletki pdsového dopravnfku s pevnd uloZfenymi viledky,
sestdvajfc{ z p¥{molarého motoru a ze samohybného noside, ktery je ulofen na vdledcich a
je v hornf %4sti opatfen manipulaénfm mechanismem s dchopovou hlavic{ a dvojic{ sklopnych
z4dsobnfkld, mezi které je umfstdno transportn{ za¥fzenf, vyznadujfc{ se tim, Ze samohybny
nosi¢ /1/ je ve sméru osy pohybu samohybného zaffzen{ posuvn& uloZen na v4ledcfch /2/ pé-
sového dopravniku jednak prostfednictvim odpruZenych desek /22/ a jednak prostfednictvim
kloubového mechanismu /4/ s vidlicemi /5/.

2. Samohybné zafi{zen{ podle bodu 1, vyznafujfcf se tim, Ze na samchybny nosi& /1/
je prostfednictvim kif{Zového kloubu /18/ kyvn& uloZfen manipulaéni mechanismus /6/.

2 vykresy
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