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Mobilni ploSina pro pohyb po vertikilni sténé

Oblast techniky
Vynilez se tyka mobiln{ plosiny pro pohyb po vertik4lni stén&.

Dosavadni stav techniky

Stavajici mobilni ploginy pro pohyb po vertikdlnich sklenénych sténich maji bud’ krokovy,nebo
pseudokontinualni pohyb a sila dr¥eni na sklenéné sténé je vyvozena pomoci aktivnich podtla-
kovych ptisavek. Je znimo Fedeni dle U 06105695, kde krokovy pohyb je zajidfovan pomoci
dvou rami bez pouziti noh. Rovné? Jje znamo fedeni podle WOR004098984 bez systému noh,
které umoZiuje pouze kontinuglni pohyb po sklenéném povrchu! okovy pohyb mobilni ploi-
ny je realizovan pomoci primocarych pneumatickych motord nebo linearnich elektrickych aktus-
tord s vratnym pohybem. Tuto konstrukci obsahuje JPD1141184, Krokovy pohyb je nejéasts;ji
provadén tak, Ze po zafixovani t&la mobilni plosiny silou vyvozenou podtlakem v aktivnich pti-
savkach jsou pfisavky na nohdch zavzdudnény, nohy zdvihem odtaZeny z kontaktu se sklenénou
sté%ou a posunuty ganslaém’m pohybem na nové misto o krok. Jsou znamy konstrukce podle
USpP05351773 a US005839532, kters umoZiuje pouze krokovy pohyb, aviak bez mo#nosti natd-
geni. Dale jsou nohy vysunuty do kontaktu se sklenénou sténou a fixovany vytvotenim podtlaku
v pFisavkdch na nohéch. Podobny cyklus pro pohyb o krok realizuje rovnéZ t&lo mobilni plosiny.
Nevyhodami této konstrukce Je pferuovany pohyb mobilni plodiny, zna&na hmotnost translad-
nich pohybovych jednotek a komplikovani konstrukce transforma¢ntho ¢lenu u elektrickych ak-
tuatorll. Pneumatické aktuatory jsou obtizné regulovatelné a navic v avratich vznikaji znadné
dynamické sily, co¥ mé4 za nasledek sniZeni bezpednosti uchopeni a nutnost uZiti vétsiho prume-
ru piisavek.

Dile jsou zndma feseni mobilni plofiny uréené pro myti st&n budov se sklenénym oplasténim
spoéivajici v tom, Ze pro vertikalni pohyb se uziva zvedaci zafizenf zavéZens na ochozu budovy
nad mobilni plodinou. Vyhodou tohoto Fedeni Je moZnost pouit mobilni ploginu s velkou hmot-
nosti a snadné ptekondvani prekazek, aviak z4sadnj nevyhodou je nikladny zavésny systém, kte-
ry lze aplikovat jen v ur&itych pfipadech konstrukce budovy.

RovnéZ jsou znima feSeni s pseudokontinudinim pohybem zaloZena na rotaénim pohybu kroko-
vacich ¢lentt kolem horizont4lnich os kolmo na rovinu sklenéné stény, popf. rovnob&ng se skle-
nénou sténou.

Dal3{ zndmé fedeni s kontinuainim nebo pseudokontinudinim pohybem je aplikace podtlakovych
komor ve formé ovalnych pfisavek umisténych na &ldncich dopravniku, ktery ma krokovy nebo
kontinualni pohyb. Mobilnj plosina byv4 opatfena po stranich jejtho téla pasovym podvozkem
tvofenym dvéma p4sy s pfisavkamsi.

Je rovnéZ znimo teseni mobilni plosiny zaloZené na rotadnim pohybu stfidavé dvou mechanicky
vazanych hfideldi, nohou s jednim elektropohonem a téla mobiini ploiny, kdy rotaéni pohyb
provadeéji sttidavé nohy a télo ve funkei rdmu a t€hlice paralelogramu.

Nevyhodou vy3e popsanych fedeni s uitim rotatniho pohybu krokovacich &lenii nebo pohybu
pasového podvozku je pomérmné hmotna konstrukee s velkou vzdalenosti t&2i5t& mobilni plosiny
od roviny sklen&né stény majici nepfiznivy vliv na velikost sily drzeni na sklendné st&ng
a problematické &i nevytedené natadeni mobilni plosiny.
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Podstata vyndlezu

Vy8e uvedené nedostatky odstraiiuje mobilni plodina pro pohyb po vertikélni stén& podle tohoto
vyndlezu. Jeho podstata spodiva v tom, Ze ram mobilni plodiny umistény na otoiném podvozku
se servopohonem je opatfeny nohami s pfisavkami na individudlng nastavitelnych drZicich. No-
hy pa jedné stran& rému a nohy na druhé stran® ramu Jjsou propojeny pruznymi &leny a ram je
spojen s nohami oto&nymi klikami. Ka2d4 noha ramu mé déle viastnj servopohon.

Vyhodou vynilezu je plynuly pohyb mobilni plosiny, nizk4 hmotnost a pomé¢me& jednoduchd
konstrukce noh a snadn4 regulace servopohonii. Déile ve srovnani s pneumatickymi regulitory
nevznikaji neptiznivé dynamické sily v dvratich a tim nedochazi ke sniZeni bezpe&nosti uchope-
ni. RovnéZ neni tfeba nikladné zvedaci zatizeni pro vertikilnf pohyb. Ploch4 konstrukce mobilni
ploiny s nizkym klopnym momentem minimalizuje pfidavné zatideni pisavek. Konstrukéni
uspofadini mobilni ploginy dile umofuje jejf bezproblémové natéteni a pfekondvani pfekazek,
napf. spojii nebo montéZnich otvori.

Pichled obrizki na vikresech

Na pfipojeném vykrese je na obr. 1 znézornén priklad vynalezu jako trojrozmérny model.

Pi"iklady provedeni vynélezu

Mobiini plodina pro pohyb po vertikalni st&né znszornéna podle obr. 1 v kontaktu s vertikalni
sklenénou sténou 17 je tvofena duralovym rdmem 1 na oto&ném podvozku 2 opatfeném pifsav-
kami 18 na individuilng suvné nastavitelnych dr24cich 6 a servopohonem 7 umisténym v ose
podvozku 2. Rdm 1 je oto&nymi klikami 3 spojen se &tyfmi nohami 3, 10, 12 a 14, ptitemz kazda
znohou 3, 10, 12 a 14 je opatfena pfisavkami 3 rovnéZ na individudlné suvné& nastavitelnych dr-
zacich 6. Kazdd z nohou 3, 10, 12 a 14 je dile opatfena samostatnym pohonem tvofenym elek-
trickym servopohonem 4, 11, 13 a 15. Nohy 3, 10 na jedné strané mobilni ploiny jsou spojeny
pruznym ¢&lenem 8 a nohy 12, 14 na druhé strané mobilni plodiny jsou spojeny pruZnym &lenem
16. Dvojice nohou 3, 10 a 12, 14 tvofi s rAmem 1 dva paralelogramy.

Pohyb mobilni plosiny ve zvoleném sméru je umozZnén tim, Ze otodny podvozek 2 se zafixuje
silou vyvozenou podtlakem v prisavkich 18 na vertikiln{ sklendné sténg 17 a natodenim servo-
pohonu 7 kolem jeho osy se natodi ram 1 s nohami 3, 10, 12 a 14 do pozadovaného sméru. Oto-
Cenim oto&nych klik 9 o pill otdtky dojde k posunuti nohou 3, 10, 12 a 14 o jeden krok a nohy 3,
10, 12 a 14 se zafixuji k vertikélni sklenéné sténe 17 v nové poloze silou vyvozenou podtlakem v
ptisavkich §. Nésledujicim zpétnym otoéenim otocnych klik 2 o pil ota&ky dojde k pohybu téla
mobilni plosiny, tj. rdimu 1 a otoéného podvozku 2 o krok.

Kazd4 noha 3, 10, 12 a 14 s individudlnim pohonem vykonava krokovy pohyb, ktery vhodnou
synchronizaci doby a rozsahu pohybu ototnych klik 9 umozni provadét stiidave pohybovy krok
téla tvofeného raimem 1 a otonym podvozkem 2 a nohou 3, 10, 12 a 14 mobilni ploiny. Oto&ny
podvozek 2 umoZiiuje natadeni ramu 1 s nohami 3, 10, 12 a 14 kolem osy servopohonu 7, Pfi-
savky 18 oto¢ného podvozku 2 a ptisavky § jednotlivych noh 3, 10, 12 a 14 mobilni ploginy jsou
individuilng nastavitelné do vhodné polohy pomoci suvné nastavitelnych drzaka 6, coZ umoZiu-
Je eliminovat po&et zavzduSnénych pfisavek § resp. 18 v p¥ipad& pfekonavini prekazky, jako
Jjsou spoje a montaZni otvory narusujici souvislost vertikalni sklengné stény.




Primyslova vyufitelnost '

Mobilni plosinu pro pohyb po vertikdlni stens podle tohoto vynilezu lze pouZit rovnés
pro pohyb po obecné orientované plose, napt. 3ikmé nebo horizontalni a dale i pro nesklenéné
povrchy,




Patentové niroky

- Mobilni plogina pro pohyb po vertikalni sténg s ramem (1) na otoéném podvozku (2) se ser-
vopohonem (Nyvyznadujici se ti m, Ze ram (1) opatfeny nohami (3, 10, 12, 14)
s pfsavkami (5) na individuing nastavitelnych drzcich (6) ma nohy (3, 10) na jedné strans
ramu (1) a nohy (12, 14) na druhé strang ramu (1) propojeny pruznymi Sleny (8, 16), pFitemz
ram (1) je s nohami (3, 10, 12, 14) spojeny oto&nymi klikami (9).

. Mobilnf plogina podle naroku Lvyzna&ujici se tim, % kazd noha (3, 10, 12, 14)
m4 vlastni servopohon (4, 11, 13, 15).
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