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(57) Lis mé prvn{ hnaci prostfedek (200) pro vykondvéni pohybu 200 300
stfithaci hlavy (38) s elektromotorem (48), jehoZ hnacf sila o

je Umérné pfivddénému elektrickému proudu, pfitemz déle
obsahuje elektronicky fidici prostfedek (350) pro sledovéni
a omezovéan{ pfivddéného elektrického proudu na irovefi

odpovidajici bezpe&né hodnoté hnacf sily. Stffhaci hlava
(38) je opatfena jednorulnim ovldddnim, sestdvajicim ze
soustavy nejméné dvou tlalitek (54L, 54P) na rukojeti
upravené na stfihaci hlave€ (38) pro Fizeni vikyvného pohy-
bu stffhacf hlavy (38) jednim smérem a druhym smérem, a
déle ovlddacim ustrojim (700) citlivim na tlalitka (54L,
54P), obsahujfci sledovaci prostfedek (800) &asového
intervalu uplynulého mezi po sob¥ nésledujicimi ovl4déni-
mi levého tlatitka (54L) a pravého tladitka (54P) opatfeny
spinacim 1strojim (900) pfepojovatelnym mezi prvn{ polo-
hou a druhou polohou. Na zéklad¥ spindni dochézi bud k
aktivaci druhého hnaciho prostfedku (300) nebo k aktivaci

prvnfho hnactho prostfedku (200) pro pokralovan{ pohybu
stffhacf hlavy (38).
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Oblast techniky.
. Vyndlez se tykd st¥ihaciho lisu obsahujiciho st¥ihaci loie,

st¥ihaci hlavu pohyblivou mezi &innou polohou, v ni?2 je v

protilehlém zabéru se strihacim loZem, a polohou vysunutou 2z
drahy, prvni hnaci prostfedek pro vykonavdni pohybu st¥ihaci
hlavy mezi jeji <&innou a vysunutou polohou, a druhy hnaci
prostfedek pro vykondvani relativniho pfibliZovacihoc pohybu
mezi stfihacim loZem a st¥ihac{ hlavou, ¢&imZ se vykona
st¥ihaci rdz lisu. Vyndlez je tak pouZitelny pro takzvané
vicesloupové st¥fihaci lisy, napfiklad takzvané vicesloupové
lisy s "pohyblivou hlavou” a také takzvané st¥ihaci lisy se
"zatahovaci deskou”, ale zejména se hodi, i kdyZz nikoliv
vyluéné, pro takzvané st¥ihaci lisy s vykyvnym nosnikem
uloZenym pro vykyvny pohyb mezi ¢innou polohou a polohou
vysunutou z drahy p¥i pfsobeni prvniho hnaciho prostkedku.
St¥ihaci lisy vy8e uvedeného typu Jjsou obvykle oznadovany

jako opatfené "silové pohdnénym vykyvem”.

Stav techniky.

Stkihaci 1lisy se zatahovaci hlavou a 1lisy s vykyvnym
nosnikem majici silové pohanény vykyv obvykle vyZaduji
chranitka, aby zabrdanily nékomu jinému neZ obsluze, aby mnél
pkistup do oblasti v ni? se pohybuje stfihaci hlava nebo
vykyvny nosnik, piipadné pki plsobeni prvniho hnaciho
prostfedku, a navic vy%2aduji néjakou formu ovlidaci sestavy,
pFi¢em? ruce pracovnika obsluhy musi byt venku z oblasti
takového pohybu. Timto zplsobem se vyloud¢i riziko drazu
pracovnika obsluhy nebo tieti osoby.

. Hlavni déivod, pro& riziko takového urazu vznika
spotiva v podstaté v tom, 2e sila vyvijena prvnim hnacim
prostfedkem je relativné vysokd, aby se tak zajistilec, Ze
stfihaci hlava (nebo vykyvny nosnik) se pohybuje do své
pracovni polohy v usporné kratké dobé. Ddle vzhledem k
pouZzitf chrdnitek a zaji%téni toho, %e ruce obsluhy jsou




mimo drahu, neni mo2né 24dné ovladdni vyvijené sily neZ jeji
poddteéni regulace.

Pou%ivani chrdnitak je samoziejmé ndkladné a miiZe
kolidovat s Ffadou jinych hledisek pki st¥fhani na lise,
zejména s pFisunem materidlu, a navic pozadavek, 2e obé ruce
pracovnika obsluhy jsou mimo oblast pohybu st¥ihaci hlavy
(nebo vykyvného nosniku) neni nutné& ergonomicky nebo
ekonomicky %4douci a mike skute&né vyZadovat vyvijeni vétsi
fyzické namahy pracovnika, nez jaké by bylo jinak tfeba, a

niize byt také ndrolny na Cas.

Charakteristika vynalezu.

Jednim z r@iznych cilfi vyndlezu je proto vytvofit zdokonaleny
st¥fhaci lis, vV nén? by bylo u&inéno opatfeni umoZiujici
upustit od potfeby chranitek okolo oblasti pohybu st¥fhaci
hlavy a od po%adavku, aby ruce pracovnika obsluhy byly vné
uvedené oblasti bé&hem pohybu stifihaci hlavy.

Uvedeného cile dosahuje vyndlez st¥ihaciho lisu
obsahujiciho st¥ihaci lo%e, stfihaci hlavu pohyblivou mezi
&innou polohou, v ni% je v protilehlém zabéru se stifhacim
lo%em, a polohou vysunutou z drahy, prvni hnaci prostfedek
pro vykondvadni pohybu st¥ihaci hlavy mezi jeji <&innou a
vysunutou polohou, a druhy hnaci prostiedek pro vykondvani
relativniho p¥ibli%ovaciho pohybu mezi st¥fhacim loZem a
st¥fhaci hlavou, &imZ se vykona st¥ihac{ rdz lisu, ktery se
podle vyndlezu vyznaduje tim %e obsahuje elektronicky Fidict
prostifedek pro sledovani sily, s ni%: se stifhaci hlava
pohybuje plsobenim prvniho hnaciho prostfedku a pro
omezovani takové sily na pfedem stanovenou hodnotu, takZe
uvedeni hodnota se nep¥esahne ani v pkipadé pokracujiciho
pohybu st¥ihaci hlavy.

Takovy lis mfile byt jakykoliv 2z vy%e uvedenych typl,
nap¥iklad lis s pohyblivou hlavou nebo s vykyvnym nosnikem.
Je ziejmé, 2e sledovanim sily, s ni? se st¥ihac{ hlava
pohybuje, nebo pfipadn& ota&ivého momentu vykyvného nosniku,

a jejich omezovanim na ptedem stanovenou hodnotu, ktera se
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nepfesdhne, je tak zaji$té&no, %e sttihacf{ hlava nebo vykyvny
nosnik se pohybuji s dostate&né malou silou nebo s
dostate¢né nizkym todivym momentem, takze je moZné vyloudit
nebezpedi urazu pracovnika obsluhy nebo treti osoby bez
potieby chrdnitek nebo udrfovdni rukou pracovnika obsluhy
bé&hem takového pohybu mimo dridhu jejich polohy.

Prvni hnaci prostfedek s vyhodou obsahuje hnaci
elektrickou motorovou sestavu, pfidem? sila ji aplikovana na
st¥ihaci hlavu je umérna proudu do ni pfivad&ného. Jedno
takové provedeni hnaci sestavy s vyhodou obsahuje
elektromotor na stejnosmérny proud. Je zfejmé, Ze proud
doddvany do takového motoru je v zasadé primo umérny sile, s
niZ se stffhaci hlava pohybuje nebo s ni? otd&i todivy
moment vykyvnym nosnikem. V diisledku tocho v takovém
provedeni sleduje elektronicky #idici prosttredek proud
privddény do uvedeného motoru a omezuje ho v souladu s
uvedenou pfedem nastavenou hcdnotou (hodnotami).

Aby se dosdahlo poZadované urovné bezpe&nosti bylo

shleddno jako Zddouci zajistit, 2e sfla, s ni? by st¥fhact
hlava nebo vykyvny nosnik mély pésobit na prekazku,
napfiklad na ruce nebo hlavu tfeti osoby, nepfesdhla 50

Newtonl. V pfipadé stfihacfch lis@ s vykyvnym nosnikem je
ddle 24douci, aby takovd sila s vyhodou nepfesahovala 50
Newtond po celé délce nosniku. Za timto uCelem je s vyhodou
pouzit brzdici prostfedek uzpfisobeny pro pteru$eni pohybu
stffhaci hlavy nebo vykyvného nosniku, pridem? provedeni je
s vyhodou takové, Ze 1lis obsahuje brzdici prostfedek pro
pferuSovdni pohybu st¥fihaci hlavy, pFidem? na ka®dé strand
je upraven &idlovy prostfedek pro snimaci dotyk spolu s ni
pro plsobeni toho, 2Ze brzdici prostfedek mife byt pouZit na
zakladé takcvého zjisté&ného dotyku a ptidem? dotykovd plocha
uvedeného &idlového prostiedku le2{ v odstupu od strany
stfihac{ hlavy o takovou vzddlenost a pfedem nastavend
hodnota, na ni% je vyvijend sila omezovdna elektronickym
Fidicim prostfedkem, jsou takové, %e sfila vyvijend stiihact

hlavcu po priéichodu touto vzddlencsti na pfekdiku umisténou
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na jejf drdze a s ni% byl zjistén dotyk, jak bylo uvedeno
vySe, neptesahuje 50 Newtonii. ’

S vyhodou je ddle ¢idlovy prostiedek take uzpidscben pd

té, co byl zji&tén dotyk, jak bylo uvedeno vySe, pro
vyfazeni druhéhoc hnaciho prostfedku a pro zabriné&ni tomu,
. aby se vykonal st#ifny rdz lisu.
Bude ddle zfejmé, Ze je zapotfebi pfekonat setrvadnost
na za¢atku <&innosti prvniho hnaciho prostfedku a tak s
vyhodou p#i &innosti prvniho hnaciho prostifedku se na
pocdtku vyviji pomé&rné& velkd sila po dobu nepfesahujici 0,5
sekundy, omezend v souladu s poldte¢ni predem stanovenou
hodnotou pro silu s ni? se stffhact hlava pohybuje, nebo pro
otadivy moment vykyvného nosniku, ¢&imZ se takovy pohyb
za¢ne, a po té se vyvijend sfila redukuje pfi omezovidni podle
vy$e uvedené piedem nastavené hodnoty pro wuvedenou silu,
nebo otd&ivy moment.

Jak jiZ2 bylo wuvedeno, je vhodné u st¥ihacich 1lisf
pouZit spinacf sestavu ovladatelnou cbsluhou pro ovlidéni
prvnftho hnaciho prostfedku tak, %e pfisobf pohyb vykyvného
nosniku st¥ihaci hlavy voliteln& v jednom nebo v opa&ném
sméru, pFi&em? tato sestava obsahuje skupinu spinadth
uloZenych v rukojeti st¥fhact hlavy tak, %e jsou piistupné
pPro palec nebo prst ruky svirajic{i rukojet, p¥idem? &innost
Jednocho ze spina&ti p@sobi pohyb st¥fhaci hlavy v jednom
sméru a &innost druhého ze spinadl plisobf takovy pohyb v
opaZném sméru. Takovd sestava mfiZe dale také tvofit &ast
dvouruéni spouitéci sestavy ovladatelné obsluhou pro
ovladani &innosti druhého hnaciho prostfedku za tim u&elem,
Ze ruce pracovnika obsluhy jsou mimo oblast &innosti béhem
stfihacfho razu. V lisech podle vynadlezu dile s vyhodou
obsahuje dvouruéni sestava ovladatelnd pracovnikem obsluhy
také nejméné jeden daldi knoflik, jehoZz ovladddni sou&asné s
kterymkoli dal%im ze skupiny spina&f plsobi zahajent
stfihacfiho razu lisu.

V uréitych ptipadech, zejména kde sti{Zny pohyb

nepfesahuje 8 mm, je naproti tomu mo3né také pouzit
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jednoruéni spoustéci sestavy. V takovém pfipadé tato skupina
spinatd tvo¥i Jjednoruéni spoustéci sestavu pro ridict
operaci druhého pohdnéciho prostredku, takZe JjestliZe po
aktivovdni jednoho 2z wuvedenych spina¢fh dojde k dalsSimu
aktivovdni stejného nebo jiného spinade v rdmci predem
stanoveného <¢dasového udobi, vykond se <&innost druhého
hnaciho prostfedku pro zahdjeni sti¥iZného razu lisu, ,ale
jestliZe se takovd aktivace provede mimo uvedené piedem
stanovené ¢asové udobi, vykond se potom dal$i pohyb stifhaci
hlavy.

Bude ztejmé, 2e tam, kde je stifihaci hlava posouvana
od své pracovni polohy dostatetné daleko pro wuvolné+ni
povrchu st¥ihaciho 1lo%e, bylo by pro obsluhu poZadujici
navrat st¥ihaci{i hlavy do jeji pracovni polohy nebo smérem k
této poloze velmi nevhodné pouZivat spinac{ sestavu uloZenou
v rukojeti samotného vykyvného nosniku. Aby se zajistil
pfistupnéjsi prostfedek pro provedeni navratu st¥ihaci hlavy
smérem do pracovni polohy obsahuje dva dal$i knofliky, kazdy
po jedné strané stiihaci hlavy, ptic¢emZ kaZdy takovy dalsi
knoflik je také uzplisoben k tomu, 2e kdyZ2 je ovladdn
samotny, vyvolava pohyb stfihaci hlavy v jednom sméru na
zdkladé ovladani jednoho 2z uvedenych dal8ich knoflikli a v
opa¢ném sméru na zdkladé ovladani druhého knofliku. S
vyhodou kromé& toho &innost kteréhokoli z knoflikfh phsobit
pohyb st¥ihaci hlavy pouze po pFedem uvedené vzdalenosti.
Timto zplsobem se mifZe st¥ihaci hlava vratit ve sméru k
jeji pracovni poloze tak, :Zze rukojet se stane opét
pfistupnou pro obsluhu.

Je ztejmé, %e kazdym =z vySe popsanych uspofadani
knoflikh se dosidhne kompaktni kombinované spinaci sestavy,
kterd s ohledem na dvoji funkci spinaéth a (v pkipadé
dvouru&ni spoudtéci sestavy) se stdvad méné ndkladnou nez by
tomu bylo jinak, ptridem? soufasné vzhledem k redukci poctu
spinadft a knoflikfi mohou byt ty, které 3jsou ponechany,
umistdny optimdlnim zplisobem 2z ergonomického hlediska.

Lisy s vykyvnym nosnikem jsou obvykle opatfeny sloupem
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na némZ je vykyvny nosnik pevné& uloZen a ktery probiha ptes
loZiska v rdmu lisu pod Jdrovni st¥ihaciho loZe, ptic¢emZ
vykyvny nosnik Jje tak uloZen s moZnosti otacd¢ivého pohybu
okolo osy sloupu a také pro vysSkovy pohyb vzhledem k loZi.
Ve st¥ihacich 1lisech majicich silové pohdanény vykyv bylo
dale navrZeno pracovné spojit dolni konec takového sloupu s
vhodnym pohdnécim prost¥edkem pro vyvoldvani otddeni sloupu
a tak otac¢ivého pohybu vykyvného nosniku silovym ucinkem.

V jednom provedeni vyndlezu je stifihaci hlava tvofena
vvkyvnym nosnikem pro vykyvny pohyb na sloupu upevnéném na
st¥ihacim lo2i, pridem? druhy hnaci prostiedek obsahuije
sestavu pistu a vdlce viazenou do uvedeného sloupu a majici
smérem vzhlru vybihajici pistni{ ty&, k jejimu? hornimu konci
je upevnéno prvni ozubené kolo tvoiici &dst prvniho hnaciho
prostfedku, a pri¢em? prvni hnaci prostfedek obsahuje motor
uloZeny na vykyvném nosniku a pohdnéjici druhé ozubené kolo
udrZované v zabéru as uvedenym prvnim ozubenym kolem, takZe
¢innost uvedeného motoru plsobi, 2e druhé ozubené kolo se
pohybuje okolo obvodu prvniho ozubeného kola a pésobi tak
vykyvny pohyb vykyvného nosniku okolo sloupu. Bude zfiejmé,
Ze timto zpfisobem je dosaZeno jednoduché, kompaktni a W¢inné

hnaci sestavy pro vykyv vykyvného nosniku.

Pfehled obrazkfi na vykresech.

Vynalez Jje bliZe vysvétlen v nasledujicim mpopisu na
prikladé provedeni s odvolanim na pfipojené vykresy, na
kterych zndzorfiuji obr.l1 boéni pohled, s odstranénymi
¢astmi, na st¥ihaci lis podle vynalezu, obr.2 Fez <&dasti
obr.l v pohledu ve sméru Sipky II =z o¢br.l, ukazujici
podrobnosti spinaci sestavy lisu ovladatelné obsluhou, obr.3
¥Yez &idlovou p¥iloZkou osazenou na strané vykyvného nosniku
lisu z obr.l, zndzornény ve zvét&eném méritku, obr.4A,4B a
4C vyvojovy diagram ukazujici ovladaci obvod pro jednotlivé
ovladaci spina¢e st¥ihaciho lisu zndzorné&ného na obr.l a
ocbr.5 vyvojovy diagram ukazujici podrobnosti ovliddani silové

ovladaneho vykyvu ve stiihacim lisu z obr.l.



Provedeni vyndlezu.

Stfihaci lis zndzornény na obr.l je lis s vykyvnym nosnikem,
obsahujici{ zakladnu 10, podporujici st¥fihaci stfil neto loZe
10, jehoZ stiihaci plocha je opatfena st¥ihaci podloZkou 14
podporovanou na loZi. K zakladné 10 je pfipojen smérem
dozadu cd st¥ihaciho 1loZe 12 vzhiiru vystupujici{ sloup 16,
ktery je duty a jehoZ horni konec vytvdii vilec 18 tvorici
soutdst sestavy hydraulického pistu a vilce, jejis pist 20
je uloZen pro vyskovy kluzny pohyb ve vdlci, kdyz je do né&j
zaveden tlak hydraulické tekutiny. Pist Jje zajistén proti
pcotoCeni ve valci drdZkovanym hfidelem 22 upevnénym k
zakladné valce, a zabihajicim do prichodu v pistu
doplikového tvaru, do kterého zapadd. Pist nese smérem
vzhiiru vybihajici pistnf ty& 24, prostupujfci koncovym
krytem 26 valce 18 a majici svoji horni koncovou &ast se
zmenSenym préimérem, &im% poskytuje prstencovity podpfirny
povrch 30, na némZ je neseno pouzdro 32. Pouzdro 32 je
pfisSroubovdno k desce 34, kterd sama je pfivafena k objimce
36 vyskové kluzné vné okolo sloupu 16. Deska 34 také tvorf
horni{ desku vykyvného nosniku 38, ktery 3je také ptrivatren
nebo jinak upevnén k objimce 36. Vykyvny nosnik 38 nese na
své spodni stran& uddernou desku 40. Je zEejmé, ze po
pfivedeni hydraulické tekutiny do dolniho konce vdlce 18 se
pistni ty¢ pohybuje smérem vzhiru a zdviha pouzdro 32,
cbjimku 36 a vykyvny nosnik 38 smérem vzhéru, &imZ Je
vykyvnym nosnikem pohybovdno do klidové polohy, zatimco
privadéni tekutiny vod tlakem do hornfiho konce vilce 18 ma
za nasledek, %Ze dojde k stfihacimu rizu.

C4st 28 pistni tyde 24 se zmen$envyn primérem je
zavitovand a je na ni nasSroubovdna matice 42, tvoriici celek
s ozubenym kolem 44. V zdbéru s ozubenym kolem 44 je dali{

ozubené kolo 46, nesené na hnacim hiideli elektromotoru 48

'~

na stejnosmérny proud uloZeného vné pouzdra 32. Deska 3
nese kryt 50 obklopujici ozubena kola 44,46, pouzdro 32
motor 48. Po privedeni pohdnécich signdldi do motoru 48 Jje

o |
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vyvoldavdano otdceni{ ozubeného kola 46, takZe ozubené kolo 46
se otadi okolo obvodu ozubeného kola 44, upevnéneho na
pistni ty&i 24, &im2 dochdzi k pohybu pouzdra 32 a tedy 1
vykyvného nosniku 38 okclo osy pistni tyce.

Pro Fizeni <¢innosti motoru 48 (tvofici prvni hnaci
prostfedek lisu) a take pro pfivddén{ hydraulické tekutiny
do vdlce 18 (tvoficiho se svym pistem 20 druhy hnaci
prost¥edek 1lisu), Jje wurdeno prvni spinaci ustroji 52
(obr.2), obsahujici t¥i spinade 54, uloZené v rukojeti 56 na
vykyvném nosniku 38, spolu s ovlddacim ustrojim obsahujicim
dva knofliky 58 wupravené viZdy Jjeden po kaidé strané
vykyvného nosniku 38. Tato dvé ustroji jsou vzajemné
propojena tak, Z2e dochdz{ k ndsledujicim reZimim. Ovladdni
jednoho z knoflikéh 58 samotného zplsobi, Z2Ze motor 48 bude
uveden v &innost po predem stanovenou dobu pro pohdnéni
vykyvného nosniku 38 o omezenou vzddlenost smérem k rucnimu
ovldddni knofliku. Ovldddni levého spinale 54L nebo pravého
spinade 54R zplsobi, 2e motor 48 bude pohybovat vykyvnym
nosnikem 38 doleva nebo doprava, pric¢em? takovy pohyb bude
pckradovat, pokud bude spinal sepnut (aZ k neznazornéné
zardZce). Jestlile se zvoli oviadani drahy jednou rukou
jedninm ze spinadfh 54L nebo 54R v rdmci pfedem stanoveného
¢asového udobi (u nyni popisovaného lisu 500 milisekund),
nate? nasleduje wuvolnéni po této <&innosti vedouct k
vykvvnému pohybu, vyveola se to, Ze nmnotor 18,20 vykcna
st¥ihaci rdaz lisu. Ovladi-1i se jeden ze spinac¢fht 54 soucasné
s jednim = knoflik@t 58, kdyZz se zvcli ovladdni drahy
obourudné, zptiscbi to vykonani st¥ihacihe rdzu lisu, t.j.
¢innost motoru 18,20.

Je ti¥eba poznamenat, Ze jak je ji% zndmo, je moZné
ménit hloubku pronikani razniku, t.j. hloubku, do ktere je
pohdnén raznik materidlem podporovanvm na st¥ihaci podloZce
14 a pres ktery se potom raznik ukladad, je moZno selektivné
chnéficvat pedle urditého zvoleného spinale. Alternativné e
mcZné ke stejnému ufelu volit &as, béhem kterého se udrZzuje

Fezny tlak, nebo m&nit vyvvijeny tlak., a toc podle zvcleného



spinade.

V nyni popisovaném lisu je pouZito nezndzornéné vzduchové
brzdy, pomoci niz se vykyvny pohyb vyvkyvného nosniku
zastavuije bud na konci pohybu o omezenou vzddlenost
(nasledujiciho ovlddani jedncho z knofliké 58) nebo kdyZ se
pfestane ovladat knoflik 54L (nebo 54R). Aby se podpofila
bezpefnost lisu, a stdle nebylo zapotfebi chranitek, je
treba téZz zajistit, Ze sila vyvijena jakoukoli casti
vykyvného nosniku na ptekdZku ve své drdze p¥i vykyvu
nepfesahne pfijatelnou hodnotu, v tomtc p¥ipadé 50 Newtonfi.

Za timto ul¢elem je na kazdé strané vykyvného nosniku
uspcfadina sestava 60 &idlovych p¥iloZek (obr.3), obsahujict
dvé pEilolky 62,64 ze syntetického pé&nového materidlu
drzeného Zebry 66, uspofddanymi se vzajemnymi oastupy, také
ze stlacditelného materidlu. P¥ilolky 62,64 jsou elektricky
vodivé a Zebra jsou izoladni, pfidem? uspofadani je takové,
Ze stlateni vede pfrilofky do dotyku a na tomto zakladé nfite
byt vydan signdl. Uspotiddni p¥iloZek tochoto typu Jje k
dispozici od firmy MAYSER GmkH + Co., Ulm,Némeckoc. V nynfi
popisovaném lisu podle vyndlezu pokryvd pfiloZkovd sestava
60 celou kaZdou stranu vykyvného nosniku, prifem? kaz2dd Je
opatfena vyfezem pro p¥idruZeny knoflik 58, a také se
obaluje okolo dolniho okraje nosniku. KaZdé pFiloZkova
sestava je tlusta 30 mm, takZe dovoluje pohyb vykyvvného
nosniku o p¥ribliZzné 20 mm po té, co se stane podateéni
kontakt prekaZky s vykyvnym nosnikem "pevny".

Béhem tochoto pochybu o 20 mm musi byt sila vyvijena
nosnikem na pfekazku redukovana na 50 Newton@t (pfesahuje-1i
pFed tim 50 N) a kaz2dém p¥ipadé nesmi pfesidhnout 50 Newtoni
po te, co pEkilcikovd sestava vejde do pevného dotyku s
vykyvnym nosnikem. Lis tak ddle cbhsahuje druhy brzdovy
systém, ktery je ovladan na zakladé kontaktu mezi pFiloZkami
62,64 a slouii pro pferufeni pFivodu proudu do motoru 48
pohdanéjiciho vykyvny nosnik ve zvoleném sméru a ptipadné i
pro obraceni pf¥ivodu proudu pro iniciovdni pohonu nosniku po

kratké fasové udobi v opaéném sméru.
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Je tfeba poznamenat, Ze p¥ivod proudu do motoru 48 musi
byt stdle regulovdn tak, %Ze se dosdhnou vySe uvedené
podminky, takZe sila jakéhokoli narazu vykyvnsého nosniku na
pfekazku v jeho vykyvné drdze nepfesdhne 50 Newtoni.

Nyn{ bude ndsledovat popis funkce elektronického
ovlddaciho prostfedku pro ovldddni &innosti spinac{ sestavy
52, a ocvladaci sestavy obsahujici knofliky 58, kdy% bylo
zvoleno dvourudni ovladani drahy, a to s odvoldnim na obr.4.

Vychdzi-1li se 2z kroku 102 (obr.4A), jsou nejprve dvé
navésti D a E uvedeny na podatedn{ hodnotu nula. V krocich
104 a 106 je postupné zaznamenavdn stav knoflik@ 58L a 58R a
v ptipadé, Ze né&ktery z nich byl uveden v &innost, je motor
48 ovladan pro pohon vykyvného nosniku doleva (krok 108)
nebo doprava (krok 110) o omezenou vzddlenost, jak bylo
uvedenoc vySe, naleZ se takovy pohyb ukon&f (krok 112). Obvod
se potom vrati ptes spojeni A do kroku 104. V pfipadéd, 3%e
zadny knoflik 58 nenf ovlidin, obvod potom pfejde do krokd

114,116 a 118, v nich%? se zaznamendva odpovidaji uvedeni v

Cinnost t#{ spinalfi 54. V ptipadé, %e neni 24dny ze spinadfl
uveden v Cinnost, signalizuje se, pferufenf &innosti motoru
48 (krok 120) a obvod se potom vrati pfes spojeni A dc kroku
104. V ptipadé, Ze 2adny ze tPi spinaltt 54 neni uveden v
¢innost, potom se obvod dotazuje postupné ra stav knoflikf
58 (kroky 122,124; 126,128; 130,132). V p¥ipadd, %e neni

z2adny z knoflfikfi 58 ovlidan soutasné s jedném ze spinadtt 54,

signalizuje se pferuSeni ¢innosti motoru 48 (kroky 134,135
138). Kromé& toho, jako ®&isté bezpe&nostni opattfeni, také
ovladani spinafe 54C (krok 126) bez soudasného ovlidani
nékterého z knoflikf 58 (krok 126,128) také plsobi pterusent
¢innosti motoru 48 (krok 140). V tomto peslednim p¥ipadd se
potom dale cbvod vraci pfes spojenf A do kroku 104.

V piipadé, Z2e jeden ze spinadf S4L,54R je ovladan bez
sculasného ovladani jednoho z knoflikéi 58, potom se uvede v
Cinnost chod motoru 58 doleva (krok 142) nebo deoprava (krok
144), ¢im? se vyvold pohyb vykyvného nosniku pro silovy

pfesun v poZadovaném sm&ru. Po té se obvod wvriati pkes
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spojeni A do kroku 104. Cinnost motoru 48 ddle pokraduje,
zatimco spinad¢ 54 pfed tim wuvedeny v ¢inncst zilistdava v
&innosti. Uvolné&ni tohoto sepnutého spinade zpfisobi, Ze
¢innost motoru 48 bude pferuSena {(krok 120).

V ptipadd, %e ndktery z knofliki 58 je ovladdn soucasné
s jednim ze spinadfi 54, potom podle zvoleného spinade 54 je
zvolena hloubka pronokdni Ffezného razniku do stfihaci
podloZky (kroky 146, 48, 150). Pc té se vykcna stiihaci

program (krok 152). Jednd se bézZny st¥ihaci program, ktery

zde neni podorobn& popisovdn, ale je t¥eba poznamenat, Ze
takovy program bude vyZadovat ovlidddni jednoho ze spinall 54
soud¢asnd s Jjednim z knoflik& 58 b&hem celého stifhaciho
rdzu. Na konci st¥fhactho programu se nosnik vrati do
zdvisené polohy, nade? se nosnik miZe posunout pfi&né do
vysunuté polohy. Tento pfiény pohyb miZe byt vyvoldn
samodinn&, napfiklad ped kontrolou &asovade (ktery miZe byt
nastavitelny za G¢elem nastaveni odsuncvé vzdalenosti), nebo
pfi ovldddni pracovnikem obsluhy za pouziti spinadh 354L,
54R. Alternativné Jje moZné pouZit pridavnych "vratnych”
spinad8 nebo knoflikfi, napfiklad na opacnych stranach
vykyvného nosniku pro jeho pochyb doprava nebo doleva podle
toho, ktery =z takovych “"vratnych" spinall je ovladan
pracovnikem obsluhy.

Motor 48 je motor na stejnosmérny proud, takZ2e kroutici
nebo ota&ivy moment Jim vyvijeny Jje umé&rny proudu do né&j
privad&ného. Aby se ovladal otalivy moment vykyvného nosniku
je protc mouze zapottebi ovladat pirivod motoru, ptilemz je
samoz¥ejmé, fe pFi normdlni <&innosti elektromotoru na
stejnosmérny proud bude proud stoupat se vzestupem zdtéZe a
tak se bude zv&tdovat ctddivy moment pro pFekonavani takove
zAtése. Krom& poldteiniho obdobi ne vice neZ 500 milisekund
na po&dtku pohybu nosniku pfi pilsobeni motoru 48, b&hemn

kterdho je tieba pFekonat setrvaénost nepohyblivého nosniku,

WA %
fedem stancovencu hodnctu, tak?e sila, ktercu nosnik vyviji

r{<

ivod proudu do motoru 48 stdle sledovan a omezovidn na

33

g
r

na jakoukoli pFekdzku, napfiklad ruku pracovnika obsaluhy
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nebo tfeti strany, nepfesdhne 50 Newtoni v okamZiku, kdy
priloZkova sestava 60 byla stladena a pfFilozky 62,64 vedly v
pevny kontakt s vykyvnym nosnikem. Je samozFejmé, Ze tato
sila se bude ménit po délce nosniku od mista jeho otoéného
ulcZeni, a limit 50 Newton® plati pro celou délku nosniku.

Zplisob, kterym elektronicky Fidici mechanismus ridi
ctadivy moment nosniku, je znazornén na obr.5, pFicemZz se
rczumi, 2e sled krokét zndzornénych na obr.53 se vykonava
pokaZdé, kdy za¢ne &innost motoru 48 uvedenim jedncho :ze
spinad¢th 54R, 54L v &innost. PFi krocich 154,136 se tak klade
otazka, zda Jje signalizovana ¢&innost motoru pro pohon
nosniku doleva nebo doprava. V ptripadé, Ze byl signdl
pterusen, prerus{ se také Cinnost motoru (kroky 158; 160),
navést E se nastavi na nulu (kroky 162; 164) a obvod se
potom vrati ptes spoj A do kroku 104. V pripadé, Ze
pokraduje signdl &innosti mctoru, potom se hodnota ndvésti D
nastavi na nulu nebc jednic¢ku podle toho, zda pohyb ma
sméfovat doleva nebo doprava (kroky 166; 168). Stav navésti
D je sdruZen se smérem pohybu nesniku, zatimco stav ndvésti
E se vztahuje k tomu, 2zda motor pracuje za podminek
"spusténi motoru" nebo "pckradovani &innesti”. >

Odobi "spubténi motoru” (uddvané hodnctou navésti E
rovncu nule) Jje udoki{ béhem ktereho je t¥eba Vést_ vy5s4
proud do motoru 48 za ulelem ptekonani setrvacnosti
nepohyblivého ncsniku, jak je uvedenc vySe, a délkan tchoto
udobi je urfena c¢asovadem T. V kroku 170 je tak provadén
dotaz na hodnotu navésti E a v piipadé, ze Jje tato hodncta

rovna nule, uvede se v ¢innost ¢asovac¢ T (keok 172) a do

moturu se vede predem nastaveny proud €l (krck 174). Proud

Cl a udobi Fizené &ascvalem T bude dosfateéné vro prekonani
setvrvatnosti systému a zaéne pohyb vykyvného ncsniku.’ V
kroku 176 se hodnota ndvésti E nastavuje na hodnotu jedna. V
kroku 178 je ¢iné&n dotaz po ¢Casovacti T, a jestliZe as
nevyprsel, hladina skute&néhc proudu se srovnava s pledem
nastavenou hodnotou C1 (kroky 180 a 182), prilemz s= kladou

v

konkretni dotazy, zda proud je vétsi nebo men$i, neZ  je
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predem nastavena hodnota a je-li na néktery z nich odpovéd
"ano", méni se privod proudu v odpovidajicim smyslu smérem
doll (kroky 184,186). V zavislosti na to, zda motor pohybuje
nosnikem doleva nebo doprava, obvod se nasledné vraci (v
kroku 188) pres spoj B nebo spoj C do kroku 154 nebo kroku
156. Opdt se provaddi stejny sled, ale kroky 172,174 Jjsou

mijeny v dfisledku hodnoty navésti E, a2 casovad cdméfi Clas
(krek 178), naceZ2 se zvoli novd niZ28{ pfedem nastavenad

hodnota €2 pre p¥ivod proudu do motoru 48 (krok 190) a obvod
pe té pokraduije sledovdni skutedné privdadéného proudu proti
pfedem nastavené hodnoté (kroky 180 az 188), jak je popsano
vy$e, Proud o hodncté C2 je dostateény k tomu, aby pfekonal
tfteni v systému a tak wumoZnil pokradovani pohybu vykyvného
tramu. Tento sled potom pokraduje, aZ2 Jje jeden ze spinadi
54L, 54R uvedenych v ¢innost uvolnén, a "hnaci" signdal se
pferusi, jak uZ bylo uvedeno vySe s odvolanim na kroky 158
az 164.

Podobny obvod Fidi &innost motoru 48 v zavislosti na
ovlddani jednoho =z knoflikd 58, ale v tomto pEipadé je
pouZ2it druhy Z¢asovad, ktery ¥idi trvani pohonu, podle toho,
zistdava-1li knoflik uvedeny v &innost nebo nikoliv.

Pro pcrovnavani skutecéného ptivodu proudu s preden
nastavenou hodnotou se Jjednodu$e provdadi porovnani napéti,
gslou2ici k regulovani proudu dodidvaného podle vysledktl
pcrovnivani. Casova®& je typu bezpedného s ochledenm na
selhdani, takZe v pFipadé selhdni je poskytnuta v kroku 178
kladnd odpovéd a piedem nastavenid hodnota je tak automaticky
prepnuta z vy$§i hodnoty Cl na ni28%1i hodnctu C2.

Je tedy zFejmé, Z2e p¥i pouZiti vy$e popsaného lisu jJe
moiné ovladat otddivy moment vykyvného nosniku tak, Ze zabér
nosniku do jakékoli pkekdzky, t.Jj. ruky pracovnika obsluhy
nebo tfeti strany nezpfiscbi nebezpe¢f{ uYrazu 2z hlediska
samotného narazu, ale i1 dal&{ nebezpedi urazu v disledku
zachvceni jsou dale zmirnéna nebo zcela vyloucena. Kde
takoveée podminky trvaji, je pak ziejmé, Z2e je mozné upustit

od potteby pridavnych chranitek, zejména pro zabranéni
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piistupu k pracovnimu mistu.

Zatimco predchozi popis s odvolanim na obr.4 se tyka
dvouru&ni spoustéci sestavy, vynalez Jje z hlediska svého
§ir$i mySlenky pouZitelny pro jednoruc¢ni spouStéci sestavu a
je skute&né uzplisoben pro volbu mezi obouruéni a Jjednoruéni
spoustécim reZimem. Jednoruéni spouStéci sestavy se v
typickém pripadé pouZziji tam, kde jednoruéni zabér
nepfesahuje 8 mm. Je zfejmé, 2e pkidavna ochrana bude
zajisténa obalenim dolnfho okraje kaZdé p¥iloZky 62,64, kdyZ
se zvoli Jjednoruéni spousténi. Kde se 2zvoli jednorucni
spousténi, spinate 54L,54R slouZi k podvojné funkci, a to k
vyvolavani vykyvného pohybu nosniku nebo st¥ihaciho razu. Za
timto ulelem obvod zndzornény na obr.4 je uzpfisoben tak, Ze
po ptedchozim st¥ihacim razu vyvold podatedéni ovladani
nékterého ze spinadfi 54L,54R vykyvny pohyb, jak je popsan
vy8%e, a kromé toho v ptripadé, Z2e po uvolnéni jednoho ze
spina&l se tento spina& nebo jiny ze dvou ostatnich spinact
znovu uvede v <&innost mv ramci <&¢asového udobi poloviny
sekundy, se provede st¥ihaci rdz. Jakmile se &asové udobi
ptesdhlo, zplisobi naproti tomu dal%i ovladdni jednoho ze
spinadé@ 54L,54R dal%{i vykyvny pohyb nosniku. Bude ziejmé, Ze
pti Jjednoruénim spou$téni zplisobi ovladdni spinacde 54C
kdykoliv provedeni st¥ihaciho razu.

V dalsim provedeni vynalezu, jinak podobném vySe
uvedenému, mbZe byt kaZdad ¢idlovd sestava opatfena druhym
spinacim obvodem v oblasti, kde Jje umistén knoflik 58 ve
vy$e popsaném lisu, a je moZné potom vypustit knofliky 58
jako samostatné ovladaci prvky, pficemZ ovladani nékterého z
takovych druhych spinacich obvod& vede k vyvoldni vykyvného
pohybu nosniku, nebo st¥ihaciho razu, jestliZe se jeden ze
spinat¢fi 54 socuctasné uvede v &innost, a to stejnym zphsobem,

jako pfi pouziti knofliku ve vySe popsaném lisu.
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1. StFihaci lis obsahujici stffhaci lo%e a st¥fhaci
hlavu pohyblivou mezi &innou polohou, v ni% le%{ na stiihaci
drdze, a ne&innou polohou, v ni? Jje mimo st¥fhaci drdhu, a
ddle pohyblivou mezi &innou polohou, v niZ mimo dotyk se
st¥ihacim loZem, a stfihaci{ polohou, v niZ je ve stifhacim
zdbéru se stiihacim lo2em, ddle obsahujici prvni hnaci{ pro-
stfedek pro vykonavdni pohybu stfihacf hlavy mezi jeji <&in-
nou a nedinnou polohou, a druhy hnaci prostiedek pro vy-
konadvani stiffihaciho rdzu st¥ifhaci hlavy z ¢&inné polohy do
stffhaci polohy, vyznadeny tim, %e prvni hnaci prostfedek
(200) pro vykondvani pohybu stiihaci hlavy (38) obsahuje
elektromotor (48), jeho: hnaci sfla je umérnda pFivdadénému
elektrickému proudu, p¥icemZ stiihac{ lis délé obsahuje
elektronicky Fidici prostiedek (350) pro sledoviani a ome-
zovdni pPFivddéného elektrického proudu na droved odpo-
vidajici bezpe&né hodnot& hnaci sily.

2. StEihacf 1lis podle ndroku 1 vyznadeny tim, Ze
stfihact hlava (38) je opatfena brzdou (400) jejtho pohybu,
pFitem? na kaZdé strané stifhaci hlavy (38) je uloZeno &idlo
(60) piekdzky, pFidem: ka2dé &idlo je opatfeno signalizalnim
kontaktem (500) spojenym vedenim (360) brzdiciho signdlu s
brzdou (400) pro redukci pohybové sily elektromotoru (48) na
bezpe&nou hodnotu.

3. Sttihacf 1lis podle ndroku 2 vyznaleny tim, Z2e
kontakt (500) &idla (60) obsahuje dvé& elektricky vodive
pruzné p¥ilotky (62,64), ulo%ené v normdlnim klidovém stavu
S mezerou mezi sebou, vymezovanou elektricky nevodivymi
3ebry (66) vytvofenymi ze stladitelného materialu, pkilemi
tato mezera vymezuje vychozi vzddlenost (d) mezi normdlng
klidovou polohou prvk8 kontaktu (500) a spinaci polohou
prvkfi kontaktu (500), v n{? jsou pruiné pEflotky (62,64)
¢idla (60) stladeny do vzajemného dotyku.

4. Sttihaci lis podle ndroku 2 nebo 3 vyznaleny tim,
3e vedeni (600) signdlu ¢&idla (60) je také spojeno s roz-
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pojovacim ustrojim (360) druhého hnaciho prostiedku (300)
st¥i{hacf hlavy (38).
5., StFihaci lis podle kteréhokoli 2 narokfi 1 aZ 4
' vyzna&eny tim, %e st¥fhaci hlava (38) ije opatfena jedno-
" rudnim ovladanim sestavajicim ze soustavy nejméné& dvou
tlakitek (54L,54P) na rukojeti (56) upravené na stiihaci
hlavé (38), pEilem? tato souprava obsahuje levé tla&itko
(54L) pro Fizeni vykyvného pohybu st¥ihac{i hlavy (38) jednim
smérem a pravé tlatitko (54R) pro tizeni{ vykyvného pohybu
st¥fhac{ hlavy (38) druhym smérem, a dale ovladacim ustrojim
(700) citlivym na t1adfitka, obsahujici sledovaci prostfedek
(800) &asového intervalu uplynulého mezi po sob& ndsle-
dujicimi ovladanimi levého a pravého tla&itka (54R,54L),
opatfeny spinacim ustrojim (900) pfepojovatelnym mezi prvni

polohou a druhou polohou, kde v prvni poloze, odpovidajici
zjistdnému dasovému intervalu ptesahujicimu pFedem urené
prahové udobi, je vystup ovlddaciho tustrojf (700) zapojen
pro iniciovdni chodu druhého hnaciho prostfedku (300), a kde
ve druhé poloze odpovidajici zjigténénmu tasovému intervalu
mensimu, ne® je pfedem urdené prahové tasové udobi, je vy-
stup ovladaciho ustroji (700) zapojen pro iniciovéani chodu
prvniho hnactho prostkiedku (200) pro pokradovani pohybu
stF{ihacf hlavy (38).

6. Stfihaci lis podle kteréhokoli z ndarokél 1 a: ¢
vyznadeny tim, %e stkihaci hlava (38) je opatfena dvouru&nim
tlakftkovym ovladdnim sestdvajicim 2z prvni soupravy (52)
tladftek (54) na rukojeti (56) upravené na atFifhacf hlavé
(38), pFi&em% tlalitka prvni soupravy (52) obsahujf levé
tlaéibﬁo (54L) pro ovladani vykyvného pohybu st¥ihacfi hlavy
(38) v jednom smé&ru a pravé tla&itko (54p) pro ovldadani vy-

. kyvného pohybu stifhaci hlavy ve druhém smé&ru, a pFicemZ
druhy hnaci prostfedek (300) je opatfen &idlem soutasného
signdlu stla&eni jednoho z tla&itek prvni{ soupravy (52) a
dalsiho tla&itka (58) druhé soupravy tlaZitek pro ini-
cializaci st¥ihaciho razu stfihaci hlavy (38).
7. StEihaci lis podlé ndroku 5 vyznadeny tim, 2e " na

A
i
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ka2dé stran& stithac{ hlavy (38) je uloZeno jedno dalst
tlatitko (58), uzplsobené ka2dé po samostatném stladeni pro
ovldddni vykyvného pohybu st¥fhact hlavy (38) v jednom sm&-
ru. '

8. Stkihaci lis podle kteréhokoli z ndrokfi 1 a% 7
vyznaleny tim, %e st¥ihacf{ hlava (38) je tvofena vykyvnym
nosnikem uloZenym pro vykyvny pohyb na sloupu (16) upevn&ném
ke stfihacimu 1lo%i (12), pFi&em} druhy hnaci{ prostfedek
(300) obsahuje sestavu vdlce (18) a pfstu (20) ulo%enou
uvnitf uvedeného sloupu (16), pFitem? pist (20) ma4 smérem
vzh@ru vybihajic{ pistni ty& (24), k jejimu® hornimu konci
Je upevnéno prvni ozubené kolo (44) tvoFici &4ist prvniho
hnaciho prostktedku (200), které je v zAb&ru s hnacim ozu-
benym kolem (46) uloZenym na hnacim hffdeli elektromotoru
(48), pFifem? prvni ozubené kolo (44) je ulo%eno pevné
vzhledem ke stfihacimu lo%i (12) a hnaci ozubené kolo (46)
je otd¢ivé okolo prvniho ozubeného kola (44).

9. Stifhaci lis podle kteréhokoli z ndrokfi 1 a% 8
vyznaZeny tim, 2e elektromotor (48) prvntho hnacfiho pro-
stfedku (200) je elektromotor na stejnosmérny proud.
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