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Vyndlez se tykd bezpetnostniho zaiizeni
pro automatické zastaveni bezdritové ovla-

daného motorového vozidla, nebo agregitu

pii menad4lé zavadé ddlkového ovladani, ze-
jména pii zdvad& povelové radiostanice.

V lesnim hospodafFstvi se uvaZuje pouZivat
z bezpetnostnich diivodii pro zmechanizova-
né préace v piikrych horskych svazich dal-
kové ovlddané traktory a pracovni-agrega-
ty. Jednd se napfiklad o strojni vysadbu v
piikrych -horskych terénech, nebo o tpravy
nebezpedného terénu pro stavbu lesnich cest
a daldi prédce, pfi nichZ je Fidif traktoru mne-
ho agregdtu vystaven zvy3enému nebezpetl.
P#i provozu déalkovd ovlddaného motorové-
ho vozidla je nezbytn& nutné, aby se délko-
vé ovlddané motoroyvé vozidlo automaticky
zastavilo a nepokratovalo v jizdé, pokud na-
stane p¥fi provozu porucha v zarizeni délko-
vého ovlddani vozidla i kdyZ se jednd o po-
malou pracovni rychlost. Neni pfipustno,
aby dalkové ¥izené motorové vozidlo mélo
moZnost pohybovat se v terénu bez fidice
a bez kontroly ddlkovym ovldddnim, coZ by
se mohlo v p¥ipad& nenad4ilé poruchy zafi-
zeni pro délkové ovlddani ptihodit, nebot
vozidlo je pii jizde odbrzdéno a rychlostni
stupetl zafazen.

Dosud zndmaé zarizeni pro bezdrétove dal-
kové ovlddani vozidla nepouZivaji zvlastni
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bezpeénostni kmitofet pro automatické hro-
madné zablokovéani dileZitych funkci jedou-
ciho vozidla v pfipadé poruchy déalkového
ovladani. Povely ddlkového ovlddani jsou vy-
sildny jednotlivymi pracovnimi kmitoéty-
Vznikd tak nebezpe€i, e miZe dojit k vy-
padu pravé toho kmito€tu, kterym by bylo

. potfeba vozidlo ddlkové zvlddnout. Neni ta-

ké zndmo pouZivani kontaktu &idla pohybu

vozidla umoZiiujiciho Gelné dalkové ovla-

déni akcelerace motoru vozidla.

Shora uvedené nedostatky odstraiiuji bez-
pednostni obvody bezdritové ovliddaného mo-
torového vozidla podle vyndlezu, sestavajici
z elektrickfch obvodi dalkového ovladani’
vozidla vyznagujici se tim, Ze vysilaé¢ dal-
kového ovlddani je opatfen zdrojem  bez-
pecnostniho, kmitoCtu. PFijimaé dalkového
ovlddani m4 vyhodnocovaci zafizeni bezped-
nostniho kmito¢tu. Do elektrického obvodu
mezi vystup vyhodnocovaciho zafizeni bhez-
pecnostniho kmitoftu a zaporny pdél zdroje
elektrického proudu je vFazena civka bez-
petnostntho relé, Kontakt bezpeCnostniho
relé je viazen do elektrického obvodu-ovla-
déani servomechanizmu brzdy vozidla. Do
elektrického obvodu dalkového ovlddani ak-
celerace je viazen kontakt €idla pohybu vo~
zidla. K servomechanizmu brzdy je paralel-

n& napojen servomechanizmus akcelerace
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pro zastaveni vozidla, u lesniho -traktoru je
to napiiklad servomechanizmus pro spusts-
ni pFedni radlice. Rezervni kontakt vypinace
vysilae je viazen do elektrického  obvodu
ovlddajiciho zdroj bezpefnostniho kmitodtu.

Vyhodou bezpe€nostniho zafizeni sestava-
jiciho z bezpe&nostnich obvodd bezdrétove o-
vlddaného motorového vozidla je, Ze auto-
maticky zastavi ddlkové ovlddané vozidlo
piestane-li pro n&jakou zédvadu fungovat dél-

kové ovladani motorového vozidla. Tim se

zabrani 3koddm, které by vznikly, kdyby se
jedouci vozidlo nedalo zastavit. Kontakt id-
la chodu- vozidla umoZiiuje tfelné dalkové
ovladani akcelerace motoru vozidla. U bez-
peénostnich obvoddi bezdritové ovlddaného
motorového vozidla se k pfenosu bezped-

nostniho kmito&tu pouZit miZe kteréhokoliv

volného pracovniho kmito&tu vEetn& nosné-
ho kmito&tu povelové radiostanice.

Predmst vynélezu je schematicky znazor-
nén ma priloZeném vykresu. VysilaZ 1 mé
zdroj 2 bezpetnostniho kmitottu. Prijimal 3
mé vyhodnocovaci zafizeni 4 bezpetnostni-
ho kmito8tu. Do elektrického obvodu ovla-
danf{ vozidla je mezi vystup 5 vyhodnocova-

ctho zafizeni 4 bezpetnostniho kmitoltu a

zdporny pol zdroje elektrického proudu via-
zena civka 6 bezpednostniho relé. Kontakt 7
bezpednostniho.relé 6 je viazen do elektric-
kého obvodu ovlddani servomechanizmu 9
brzdy. K. servomechanizmu 9 brzdy .je para-
Jeln& napojen dal¥i servomechanizmus 12
pro spustén{ radlice traktoru. Do elektrické-
ho obvodu ddlkového ovlddéni servomecha-
nizmu 10 akcelerace je viazen kontakt 11
gidla pohybu vozidla, Servomechanizmus 10
akcelerace je téZ paraleln® napojen k ser-
vomechanizmu 8 brzdy. Kontakt 13 vypinale
vysilage 1 je viazen do elektrického obvodu
ovladajiciho zdroj-2 Bezpetnostniho kmitod-
tu. ‘ .

.. Bezpetnostni obvody bezdratové ovlddané-
ho .motorovozidla funguji tak, Ze p¥i rozpo-
jeném hlavnim vypinadi 8 dalkového ovla-
dani vozidla jsou elektrické obvody délko-
vého ovladéani vozidla rozpojeny a servoine-
chanizmus 9 brzdy a servomechanizmus 10
akcelerace i servomechanizmus 12 radlice
jsou mimo funkci, Ridi& ovldd4 traktor jed-
notlivymi klasickymi peddly v kabin& trak-
toru. PredbdZnym provozem motoru trakto-
ru se pomoci spu$téného kompresoru dopl-
ni medium v nddrZi na provozni tlak. Pfejde-
i ¥idi¢ na ddlkové ovlddani traktoru, zapne
pii stojicim traktoru hlavni vypina& 8 dal-
kového ovlddani vozidla: Tim se uzavie prou-

dovy- obvod z kladného pdlu zdroje elektric-.

kého proudu piés sepnuty hlavni vypinal 8
délkového ovlddani vozidla a v klidu sepnu-
t§ kontakt 7 bezpetnosiniho relé 6, pfes ser-
vomechanizmus. 8 brzdy na zédporny pél
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motoru, K servomechanizmu brzdy je jests
paralelng mapojen dal3i servomechanizmus
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. zdroje' elektrického proudu. Sefvomébhaniz-

mus 9 brzdy se uvede v &innost a zabrzdi

- traktor. Soudasné se uvede v €innost para-

leln& napojeny servomechanismus 12 radli-
ce a spusti radlici traktoru. P stojicim

_traktoru je kontakt 11 Cidla pohybu vozidla

rozpojen a servomechanizmus. akcelerace
motoru 10 je mimo &innost, motor traktoru
b&% na nastavenou ru&ni akceleraci. Ridi&
vypinatem 14 uvede do provozu pfijimaf 3
povelové radiostanice a vystoupi z traktoru.
Traktor je zabrZdén, radlice spulténi a mo-
tor pracuje na nizké otdfky nastavené ruéni
akceleraci. Ridi¢ odejde do bezpetné vzda-
lenosti- umeZiujici sledovat pohybujici se
traktor a zapne pfenosny povelovy vysilag 1.
Zapnutim vysilate 1 se automaticky sepne
spina¢ 13 a zdroj 2 bezpe&nostniho kmitoétu
ser automaticky uvede v &innost. Zapnuty p¥i-

- jimaé '3 -povelové radiostanice prijme bez-

pe€nostni kmitodet, vyhodnoti jej a uzavie
proudovy obvad z vystupu 5 vyhodnocovaci-
ho zafizeni 4 bezpe&nostniho kmitodtu pres
civku 6 bezpetnostniho relé na zdporny pél
zdroje elektrického proudu. Begzpe&nostni
relé 6 rozpoiji.-svilj v klidu sepnuty kontakt
7. Tim se pferusi proudové obvody na servo-

. mechanizmy ovldddni traktoru, traktor se

odbrzdi, radlice se zvedne do transportni
polohy a traktor je pfipravem k jizd¥, Ridi&
dal¥imi pracovnimi kmitodty F1 aZ F, ovla-
déd dalsi bliZe neurdené servomechanizmy,
naptiklad servomechanizmus spojky trakto-
ru, fazeni rychlosti, akcelerace, fizeni trak-
toru a podobn&. P¥i rozjeti vozidla se uvede
v ¢innost &idlo pohybu vozidla napf¥iklad od-
stfedivy spina€, ktery sepne sviij kontakt 11,
ru, fazeni rychlosti, akcelerace, fizeni trak--
toru k zdvad® v povelovém vysilaéi 1 nebo
pfijimadi 3 povelové radiostanice prestane
vyhodnocovaci zaiizeni 4 bezpednosiniho
kmitottu pracovat, elektricky obved bezped-
nostniho relé 6 se rozpoji, kontakt 7 bezpec-
nostniho. relé 6 se vratf do v klidu sepnuté
polohy a uzavie proudovy obvod z kladného
p6lu zdroje elektrického proudu pres za-
pnuty hlavni vypina& 8 dalkového ovlddani
vozidla, pPes v klidu sepnuty kontakt 7 bez-
petnostniho relé 6 a servomechanizmus 9
brzdy na zdporn§y pb6l zdroje elektrického
proudu. Tim se uvede v €innost servomecha-
nizmus 9 brzdy, ktery zabrzdi trakitor. Sou-
tasnd se uvede v finnost paraleln& napoje-
ny servomechamizmus 10 akcelerace, ktery
mé za jizdy uzavieny svj elektricky obvod
kontaktem 11 &idla pohybu vozidla. Servo-
mechanizmus 10 akcelerace uzavie davko-
vat paliva a tim zastavi metor traktoru. Sou-
tasné& se téZ nabudi paraleln& napojeny ser-
vomechanizmus. 12 radlice a spust{ : pfedni
radlici, kterd takté# zablokuje traktor. Radi-
ci pdka zlistdvd timyslné zasunuta v pouZi-
tém rychlostnim stupni, aby zajistila zabloko-
véni traktoru i po eventuelni ztrat& tlaku
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media v pracoynim vélci brzdy. Vozidlo je

takto automaticky zabrZdéno do prichodu -
Tidite. Vypnutim délkového ovladani vozid-

la vypinafem 8 se opé&t preru$i proudovy
obvod servomechanizmu 9 brzdy a servome-
chanizmu 10 akcelerace i servomechanizmu
12 radlice. Traktor je pfipraven k h&Znému
" pouZivani Fiditem v kabing traktoru, neZ do-
jde k cdstran&ni zdvady v délkovém ovla-
dani iraktoru.

Bezpecnostni obvody bezdratovs ovladané-
ho motorového vozidla mohou byt té7 pouZi-

ty u délkové ovlddanych traktorfi v zem&dsl- *
stvi; u pracovnich agregatii a strojii pro pré-

Piedmat vynalezu

1. Blel.z‘pre;c“:.no‘stni obvody bezdratové oviadané-

ho motorového vozidia sestavajici z elek-
trickych obvodt délkového ovlddani vo-
zidla, vyznadujici se tim, Ze- vysilad (1)
dalkového ovlddani vozidla je opatFen

zdrojem (2) bezpetnostniho kmitottu a
Ze pfijimag (3) ddlkového ovladani vozid-

la mé vyhodnocovaci zafizeni (4) bezped-
nostniho” kmitodtu a ¥e do elektrického
obvodu mezi vystup (5) vyhodnocovaciho
zafizeni (4) bezpe€nostniho kmito&tu a
zaporny -pol zdroje elektirického proudu
je viazena civka bezpednostniho relé (6)
s tim, Ze kontakt (7] bezpe&nostniho relé
(6) je vfazen do elektrického obvodu o-
vladani servomechanizmu (9) brzdy a Ze

k servomechanizmu (9) brzdy je paralel- -

6

. e v nebezpetném terénu, u radiového ovig-
. dani lesnich lanovych systémt, u dédlkovs o-

vlddanych motorovych lesnich saiiovych na-
vijakid a jejich modifikaci, u specielnich vo-
zidel a podobns. ;Jako bezpednostniho kmi-
tou miZe byt pouZito' jednoho z volnych
pracovnich kmito¢ta povelové radiostanice,

nebo téZ nosného kmitoStu vysilade. Misto o

servomechanizmu 12 radlice se mtZe u ji-
nych vozidel pouZit servomechanizmus pro
jiny mechanizmus slou#ici k zabrZdéni vo-
zidla. 'U benzinovich motori to mte byt
kontakt v elektrickém obvoda zapalovani

~ .spalovaciho motoru.

~ n& napojen servomechanizmus {10) akce-
lerace motoru s tim, Ze do elektrického
obvodu . ovlddani servomechanizmu {10}

- akceldrace motoru je viazen kontakt {11)
¢idla pohybu vozidia. S

2. Bezpe€nostni obvody- bezdrafovs ovldda-
ného motorevého vozidla podle bedu 1,
vyznafujici se tim, e k servomechanizmu
{9) brzdy je paraleins napojen daldi ser-
vomechanizmus (12) bliZe neuréeného za-
Fizeni pro zastaveni vozidla. }

3. Bezpelnostni obvody bezdratovs ovléda-

. ného motorového vozidla podile bodu 1,
vyznatujici se tim, %e kontakt vypinace .
(13) ve vysilagi (1) je vrazen do elek-
trického obvodu vysilade ovlddajiciho

.zdroj (2) bezpetrostniho Kmitottu.
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