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Vynilez se tykd za¥fzeni pro pojezd a samolinnou korekci sm&ru pohybu samoj{zdného
vrstvife a vybfrade zem&d&lskych objemovych hmot, zejména chlévské mrvy, sildZnich hmot
a podobné&.

Privodnim znakem poj{Zd&ni portédlovych jef4bt je tak zvané p¥ffeni. Je zpisobeno p¥edbihd-
nfm jedné strany portdlu oproti druhé stran&. Tato skutelnost mé velmi nep¥iznivy vliv jak
na namdh&nf konstrukce jeFdbt, tak i na namdhani a opot¥ebovéni konstrukce jefdbové dréhy:
Dal¥fm diisledkem p¥ileni je zablokovdni pojezdu je¥dbu na jefdbové dréze a nebo vyboteni
je¥&bu z je¥dbové drahy, co? je havarijnf stav. Toto vEechno zpisobuje sniZeni vykonnosti,
spolehlivosti a funk&nosti jefdbu, p¥ifemZ tento stav ohro%uje bezpe&nost obsluhy a p¥itomnych
osob. Jsou znadmy systémy eliminace piiZeni pojezdu portédlovych jefdbu pomoci dst¥edniho pohonu,
rozddleného pohonu s vazbou mechanickou, rozd&leného pohonu s vazbou elektrickou, rozd&lené-
ho pohonu bez vzdjemné vazby a pohonem jen jedné nohy. Ostfedni pohon se sice jevi jako vyhod-
ny, aviak v p¥fpad® rizn& zatfZenych stran se projevuje i rtzny prokluz hnacich kol, coZ
vede k jevu p¥f&eni. Tento systém vyZaduje dlouhé, vodorovné a svislé transmise vetn& ozube-
nych p¥evodl, cof vie zvyduje jak hmotnost, tak i sloZitost celého systému. Transmisni h¥idele
mus{ prend¥et celkovy vykon pohonu a jsou proto zna&né& hmotné. Rozd&leny pohon s vazbou mecha-
nickou m4 pohon ka¥dé strany portdlového je¥ébu samostatny a diferenci poZadavku na kroutici
moment vyrovn&vd' spojovaci hifdel. Tak, jako systém prededly, ani tento v8ak nezaruduje elimi-
naci nestejného prokluzu hnacich kol. P¥itom je uvedeny systém znalné& sloZity, vyZaduje zv§de-
né niroky na udr¥bu a opravy. Rozdéleny pohon s vazbou elektrickou vyuZivd k synchronizaci:
pohonu pojezdu portdlového je¥dbu bud elektrické h¥fdelové spoijky, kdy rotory obou motoril
jsou navzéjem propojeny s viazenym skluzovym odporem a spojka plni svou funkci p¥i rozjiZaé-
ni, anebo elektricky vyrovndvaci hfidel. V prvém p¥ipad® neni zajiStén stejny pohon v pribé&hu
jizdy a proto dochézi k 84steiné synchronizaci jen pfi pojezdu, zatim co p¥i jizd& jiZ neni
portélovy jefdb chrandn p¥ed neZddoucim pfienim. P¥i pouZiti elektrického vyrovndvaciho
h¥fdele je nutné poufit ke ka?dému motoru hlavnimu navic pomocny vyrovndvac{ motor, coZ zvySu-
je sloZitost celé soustavy, tuto soustavu to ddle prodra%uje a zvyZuje ndroky na sefizovéni
a udribu. VBeobecnd je pou?iti jak elektrické h¥idelové spojky, tak i elektrického vyrovnéava-
ciho h¥fdele zna&n& sporné a spolehlivost t&chto systémd je zna¥né problematickd. Z uvede-
nych diivodd se konstrukté¥i pohoni pojezdu portélovych jer4bd ucyhluji k ¥edSeni pohonu roz-
d&leného bez vzdjemné vazby. P¥iSeni jefdbu se nevyluduje a d4 se ffici, Ze se s nim v tomto
p¥ipadé vlastn& poffitd. M4 to vSak za nédsledek pfedimenzovadni vykond elektrickych motori
pojezdu a zvyZené opot¥ebovévani jak kolejnic jefdbové drdhy, tak i nédkolkd pojezdovych kol.
Byly také &in¥ny pokusy s indikaci p¥f&eni, nap¥iklad u firmy Demag, kde bylo pouZito zv14st-
ni trouby tuhé na krouceni, kterd byla upevnéna na p¥i&niku kyvné nohy. Trouba pokraduje v zalo-
meném tvaru v ose mostu a konec jejfho ramene ovlad4 kopirovaci p¥fistroj. Byly &in&ny pokusy
vyu¥fvajfci instalace elektronickych systémi. Ve viech p¥ipadech se opat¥eni ke k¥f¥en{ pojez-
du portélovych jerdbd potgkd s celou fadou problémd.

Uvedené nevghody jsou odstrandny zaFfzenim pro pojezd a samo&innou korekci smé&ru pohybu
samoj{zdného vrstvide a vybirale zem&d&lskych objemovych hmot podle vyndlezu, jehoZ podstata
spodivd v tom, %e pii&ny portdl je opatfen dridkem snima&l. Na tomto drZdku jsou p¥ichyceny
snimade odchylky, které obepfnajf vodici drdhu. Tyto snimafe odchylky jsou napojeny na logicky
vyhodnocovaci obvod napojeny na spinaci silovy obvod. Spinaci{ silovy obvod je propojen
s elektromotorem a navazuje na prevodovku, jeji% v§vodovy hiidel je propojen s pojezdovym
kolem. Elektromotor je opatfen stabilizadni brzdou. Na vyhodnocovaci logicky obvod je napojen
povelovy ovlida&. Na vystupnim h¥ideli je ulofeno Fetdzové kolo, které je Feté&zem propojeno
s hnanym Fet&zovym kolem napojengm na pojezdové kolo. Vyvodovy h¥fdel p¥evodovky a nebo po-
jezdové kolo je opat¥en odstfedivym vypina&em.

za¥izeni podle vyndlezu p¥ind%Z{ ¥adu vghod. Nejpodstatn&j$l spodivd v tom, Ze &innost
jetdbu nevyraduje budovdni jefdbové drahy a vystaluje ptitom zpevn&ni podlofka po obou strandch
skladu objemovych hmot. Odstran&ni nutnosti budovéni je¥dbové drdhy mé velky dopad na vyrazné
sni¥en{ investidnfch n&kladd. Doch&zf vZak i ke sni%enf ndkladd provoznich, protoZe jeFdbové
drahy je nutno udr¥ovat v dobrém stavu jak mechanickém, tak i geometrickém. P¥itom rektifikace
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je¥abovych drah v podminkdch zem&d&lské vyroby neni v daném prost¥edi vysoké korozivni
agresivity snadnd. V neposledni ¥adé odstrandni systému je¥&dbové drdhy p¥inadsi vyhodu

i v usnadnén{ manipulace pomoci riznych mechanismi s radlici, jejichZ pouZiti v p¥ipadé
instalace jetdbov§ch drah bylo zna&né& problematické. Toto se projevuje ve snifeni pracnosti
p¥i manipulaci a men${ ndro&nosti na nam&havou rudni préci. Za¥izen{ podle vyndlezu zaruduje
snadnym a jednoduchym zpusobem dodrZeni souososti sm&ru pojezdu portdlu s podélnou osou skladu.
Jednoduchost a spolehlivost korekce odchylek sméru jizdy vyluduje moZnost zk¥fZeni portdlovych
je¥dbl, a tim zvy$uje bezpelnost obsluhy a p¥itomnych osob. Odstran&nim p¥f&eni s nédslednym
zablokovédnim pohybu jerdbu se sniZilo namdhdni konstrukce je¥dbu jako celku i jeho agregéatd

a zvySila se Zivotnost pohybovych agregédtu.

P¥iklad provedeni za¥izenf{ pro pojezd a samodinnou korekci sméru pohybu samojizdného
vrstvide a vybirafe zem&d&lskych objemovych hmot podle vyndlezu je schematicky zndzorné&n
na p¥ipojenych vykresech, kde na obr. 1 je pohled na vrstvi& a vybiral zepfedu, na obr. 2
je pohled na vrstvi& a vybira¢ shora, na obr. 3 je detailni pohled na pohonnou jednotku a

na obr. 4 je blokové schéma za¥fzeni.

Zaffzeni podle vyndlezu sestdvd z p¥iéngch portdll 2 shora propojenych hlavnim portédlem
1. Na spodnich koncich p¥i&nych portéld 2 jsou uloZena pojezdovd kola 3. Jeden z pIi&nych
portdld 2 je opatf¥en drZdkem 4 snimadd, na kterém jsou p¥ichycené snimafe 5 odchylky a dalsi
snimafe 6 odchylky. Snimae 5 odchylky a dalsf snimade 6 odchylky obepinajf{ vedici dréhu
18, kterd je uloZena rovnob&in& s podélnou osou skladu objemovych hmot. Snimade 5 odchylky
a dal3{ snimale 6 odchylky jsou napojeny na vyhodnocovaci logicky obvod 15, napojeny na spinaci
silovy obvod 16, ktery je propojen s elektromotorem 8 a stabilizadni brzdou 7, kterd je spojena
s elektromotorem 8. Elektromotor 8 je opatfen p¥evodovkou 9, na jejimZ vyvodovém h¥ideli
17 je uloZen odst¥edivy vypinal 11 a Yet&zové kolo 10 pfevodovky, které je fet&zem 12 propojeno
s hnanym ¥et&zovym kolem 13, napojenym na pojezdové kolo 3. Na vyhodnocovaci logicky obvod

15 je napojen povelovy ovlddal 14, umistény v nezndzorn&né kabin& obsluhy.

Uvedeni samojizdného vrstvife a vybirade zem&délskych objemovych hmot do chodu se prdvédi
pomoci povelového ovldda&e 14, umisténého v nezndzornéné kabiné& obsluhy. Povelovym ovlddacdem
14 nastavuje obsluha sm&r pohybu vstvide a vybirade vp¥ed nebo vzad a soudasn& v t&chto polo-
hach pfedvoli rychlost pohybu. Vyhodnocovaci logicky obvod 15 na zdkladé predvolby davd impuls
spinacimu silovému obvodu 16 k postupnému zvySovdni pojezdovych rychlosti. Je to dosaZeno .
tim, %e elektromotor 8 je asynchronni s p¥epinatelnym po&tem pdld. Spinaci silovy obvod 16
postupn& p¥epind podty pdld hnaciho elektromotoru 8 a% na otdCky odpovidajici p¥edvolené
pojezdové rychlosti nastavené povelovym ovlddadem 14. V prub&hu zvySovdni pojezdové rychlosti
i po dosaZen{ p¥edvolené pojezdbvé rychlosti, pfestoZe maj{ oba p¥i&né portdly 2 vlastni
pohon, dochdzi k tomu, Ze n&kteri ze stran vrstvice a vybirale je oproti druhé v pfedstihu
nebo opo¥ddni. Timby doflo k tomu, Ze smér pohybu vrstvife a vybirafe by se odchyloval od podélné osy skladu
objemovych hmot a do¥lo by k vyjetf vrstvide a vybirae mimo zpevnéné nevyznalené podloiky, a tim
k vytazeni 2z funkce. P¥i této anomdlii dochdzi k p¥{i&eni &elého za¥izeni. Odchylky do osy pohybu
jsou’indikovany snimadi 5 odchylky a dald{mi snimali 6 odchylky. Snima&e 5, 6 odchylky reaguji na
vz4jemnou polohu osy pojezdu za¥izeni a podélné osy vodici drdhy 18 . Odchylky zaznamenané snimafi 5, 6
jsou zpracovény vyhodnocovacim logickym obvodem 15. V¥sledny signdl z vyhodnocovaciho logického
obvodu 15 je pteveden do spinacfho silového obvodu 16, ktery sniZi otdZky elektromotoru 8 na predbiha-
jici se stran& vrstvide a vybirafe. Tim znovu dojde k uvedeni osy pohybu vrstvi&e a vybirale
do souladu podélné osy pohybu vrstvile a vybirafe s podélnou osou vodici drédhy 18. K odchylkdm
podélnych os doch&zi p¥edeviim vlivem nerovnomé&rného zatiZen{ pojezdovych kol 3 p¥i&nych
portdld 2, prokluzem pojezdovych kol 3 na nevyznaenych podloZkich, které mohou byt nestejno-
m&rn& znedi¥t&ny, nerovnom&rnosti podloZek, povétrnostnimi i jinymi vlivy. Zastaveni pojezdu
provede obsluha nastavenim povelového ovlddate 14 do nulové polohy. K zastaveni pojezdu dochdzi
postupn& sni¥ovanim ot4ek elektromotoru 8 p¥epindnim po&tu poélt, které ¥{id{ logicky vy-
hodnocovaci obvod 15 pomoci spinacfiho silového obvodu 16. V posledni fézi zastavovdni pojezdu
je zatazen do elektromotoru 8 protiproud, ktery plynule sniZ{ otdCky elektromotoru 8 aZ na
nulovu hodnotu, odst¥edivy vypina& 11 se rozepne a pferu$i p¥ivod proudu do elektromotoru 8.
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Pferufenim p¥fivodu proudu do elektromotoru 8§ se soufasn& pferusf{ pf¥ivod proudu do stabilizal-
ni brzdy 7, &im% zanikne elektromagneticky d&inek a stabiliza®ni brzda 7 je uvedena v &innost
a zajiltuje vrstvi& a vybirad v klidové poloze. Stabilizadni brzda 7 zaji¥fuje vrstvid&

a vybira& proti samovolnému pohybu.

PREDMET VYNALEZU

1. Za¥fzen{ pro pojezd a samoinnou korekci sm&ru pohybu samojfzdného vrstvile a vybirale
zem&d&lskych objemovych hmot, umist®né na p¥i&ném portdlu, vyznafené tim, Ze p¥iény portdl
(2) je opat¥en drZdkem (4) snimadd, na kterém jsou p¥ichyceny snimale (5) odchylky a dalsi
snfmade (6) odchylky, p¥i%emZ tyto snimale (5) a (6) obepinaji vodici drdhu (18), p¥idemz
snimade (5) odchylky a dalsf snimade (6) odchylky jsou.napojeny na vyhodnocovaci logicky
obvod (15), napojeny na spinaci{ silovy obvod (16), ktery je propojen s elektromotorem (8)
s p¥evodovkou (2), jejLZ vyvodovy h¥idel (17) je propojen s pojezdovym kolem (3).

2. Za¥izeni podle bodu 1, vyznalené tim, Ze elektromotor (8) je opat¥en stabilizadni
brzdou (7).

3. za¥izeni podle bodu 1, vyzna&ené tim, Ze na vyhodnocovaci logicky obved (15) je napo-

jen povelovy ovldda& (14).

4. za¥fzeni podle bodu 1, vyznalené tim, %e na vystupnim h¥fdeli (17) p¥evodovky (9)
je ulofeno ¥etdzové kolo (10), které je Fet&zem (12) propojeno s hnanym ¥et&zovym kolem (13),

napojenym na pojezdové kolo (3).

5. zZa¥fzenf podle bodu 1, vyznalené tim, Ze vyvodovy h¥idel (17) p¥evodovky (9) a nebo
pojezdové kolo (3) je opatfen odst¥edivym vypinaem (11).

2 vykresy




666666




6666666

A\ T
i
Y




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

