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(54) Za¥izeni pro synchronizované prestavovani polohy pracovnich jednotek
stroj(i, zejména zemédéiskych

Vynélez se tykéd zafizen{ pro synchronizovené prestavovéni polohy pracovnich jednotek
strojd, zejméne zem&ddlskych, nap¥. otezévaldld Fepy.

U dosavadnich zai¥izeni pro prestavovéni polohy pracovnich jednotek, zejména pak u vi-
cefddkovich zem&d¥lskych strojl, &ini urfité potife synchronizované zmdna polohy u v¥ech
pracovnich jednotek souasn® a o stejnou miru. Je nutno pou¥it vice hydraulickych nebo ji-
nych silovych prvki k prestavovéni kaZdé jednotky, prilemZ vznikajl v disledku nestejnych
hydraulickych e mechanickfch odpord jednotlivych soudésti systému poti%e p¥i docilovént
stejnfch hodnot pfestaveni u vSech jednotek systému.

Prestavovdnf &ist& mechanické je u vice pracovnich jednotek zv1d&td vicetsdkovich stro-
J4 s velkym pracovnim zébérem, pro znalnou hmotnost systému a velké souStové mechanické
odpory prekticky nemoZné. Jiné zplsoby a zabizeni k prestavovéni polohy, napt. elektromoto-
rické, elektromagnetické apod., jsou vyhodné jenom &dstedn&, nebol jsou vyrobn& a provoznd
nékladné a dévaji p¥edpoklad znalné provozni poruchovosti, zv1&3t& v zem8d&lské prexi.

Dosud nen{ ,znémo jednoduché ze¥izeni, které by umoZnilo ¥amsov& i polohov& neprosto
synchronizovené prestavovéni polohy vice pracovnich jednotek najednou tak, aby je bylo moZ-
no pou¥it bez ohledu na nastavovany pofet pracovnich jednotek soudasn&, tj. u strojd se tie-
mi & vice pracovnimi jednotkemi.

Tyto nevyhody odstrenuje zeiizeni pro synchronizovené prestavovéni polohy pracovnich
Jednotek strojl, zejména zem#d&lskych, podle vyndlezu, jehoZ podstata spodivéd v tom, Ze
kywné stav&ci remena pracovnich jednotek prochézejf svymi kluznymi spojovaecimi klouby,
mezi nimiZ a kyvnymi stav&cimi remeny jsou uspoféddény prufiny a s kyvnymi stevécimi rameny
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Jsou spojeny ozubené segmenty zepadajici do ozubeni, p¥idemZ kyvné stavici ramena jsou
opatPena stykovymi odjiitovecimi nébdhy, na n&% jsou napojeny stykové dchyty.

Zeiizeni pro synchronizovené prestavovént polohy vice pracovnich jednotek strojd,
zejména zem&d&lskych, podle vyndlezu nejen spolehlivd zebezpedi &asov® i polohovd naprosto
stejné prestevent i v¥t3iho podtu pracovnich jednotek, napt. zmEnu polohy noZd u vicetbdd-

kovych ofezdvadl Yepy, aviak je navic vyrobn& jednoduché, provoznd naprosto nenéroiné,
" se spolehlivou a snadnou obsluhou, protofe je pouZit pouze Jjediny mechanicky propojujici
prvek pracovnich jednotek a vlastni ovlédaci zaiizeni pro zm¥nu polohy je jen jediné pro
viechny jednotky spoleind.

Priklad provedeni zafizeni podle vynélezu je schematicky znézorndn na piipojeném vykre-
su, predstevujicim pouZitf zaifzeni podle vyndlezu ne ofezévali Tepy, v n&m% obr. 1 je bo-
korysem zaiPizeni, obr. 2 pak bokorysnym detailem kluzného kloubu se spole¥nym stavdcim dstro-
3im pro vBechny pracovni jednotky.

) Hmatal i kaZdé pracovni ofezédvaci jednotky je svou nr{dell 2 sklouben s nosnym rame-
nem 3, prikloubenym k rému 4 stroje. KaZdé nosné rameno j je opatieno kluznym spojovacim
kloubem 5, v ném% je uloZeno té% kywé stavdci rameno 6 pracovni jednotky 7, napi. ofezé-
veel jednotky Yepy, opatfené orezévecim noZem 8, uchycenym na slupici 9, skloubené jednsk
s kywmym stavécim ramenem §, jednak s'ﬁchytnou kyvnou pékou 10, prikloubenou k rému 4 stro-
Jje. Kluznym spojovacim kloubem 5 prochézi kyvné stavéci ramenc 6 a je vi¥i nému odpruZeno
pruZinou 12 a opatfeno dorezem 13. Kyvné stavdci rameno & je nep¥. na konci opat¥eno sty-
kovym odjistovacim nébdhem 14 pro stykovy uchyt 15, spojeny spojovaci ty&f 11 se stykovymi
dchyty 15 ostatnich pracovnich jednotek 7. Jeden stykovy dchyt 15 je spojen s odjistovacim
linedérnim motorem 16, napojenym na rém 4 stroje. S kyvnym stevécim resmenem & je pevn& spo-
jen t ozubeny segment 17, zapadajici do ozubeni 18, upraveném ne kluzném spojovacim klou-
bu 5. Stykovy uchyt 15 Je spojovaci pdkou 19 sklouben se stavieim téhlem 20, prochézeji-
cim dloZnym kluznym kloubem 21 na rému 4 stroje a p¥ikloubenym na centrélni stmvdci pdku 22,
spolednou pro vSechny pracovni jednotky I a zajistitelnou ve zvolené poloze stavdcim zépad-

kovym mechanismem 23.

Za¥izeni podle vynélezu pracuje takto: P¥i prestavovédni polohy se nejprve provede od-
jis¥ovactim linedrnim motorem 16 odji¥tdnl celého systému uvolndnim ozubeného segmentu 17
7 ozubeni 18 tak, Ze stykové dchyty 15 zetlali na kyvné stavici ramena § a s nimi se oddé-
11 z ozubeni |8 1 ozubené segmenty 7. Poté se centrélni stavdci pékou 22 provede spoledné
prestaveni vSech pracovnich jednotek 7 stroje, protoZfe se stav&cim tdéhlem 20 a spojovaci
pékou 19 plenese tento pohyb jednak na kywmé stavdc{ rameno § vlastni pracovni jednotky 7,
Jednek pek pomoci spojovaci ty¥e 11 vikyvnou o stejnou miru i ostatni kyvnéd stav¥ci rame-
na § ostatnich pracovnich jednotek I. Po dosaZeni 2d4dené polohy se jednak stavicim zéped-
kovym mechanismem 23 zajistf{ centrdlni stevdci pdka 22, jednak se uvoln&nim a zp&tnym po-
hybem odjistovaciho linedrnfho motoru 16 zase zajisti ozubené segmenty 17 v nové poloze
ne ozubeni 1§.

PREDMET VINALALEZU

1. Zatizeni pro synchronizované prestavovéni polohy pracovnich Jednotek strojd, zejmé-
ne zem¥ddlskych, opat¥enych kywnymi remeny pracovnich Jednotek, vyznalené tim, Z%e kyvnd
stavéci remena (6) prochézejf svymi kluznymi spojovacimi klouby (5), mezi nimi% e kyvnymi
stavdcinmli rameny (6) jsou usporédény prufiny (12) e s kyvnymi stavécimi rameny (6) Jsou
spojeny ozubené segmenty (17), zapadajici do ozubeni (18), p¥ilem% kyvnéd stav&ci ramena (6)
jsou opatiena stykovimi odjis¥ovacimi ndbshy (14) napojenymi ne stykové dchyty (15).
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2. Zatbizeni podle bodu 1, vyznadené tim, Ze stykové dchyty (15) jsou vzédjemnd sppjény
spojovaci ty&{ (11) a alespon jeden stykovy dchyt (15) je napojen na lineédrni motor (16).

3. Zarfizeni podle bodu 2, vyznalené tim, Ze linedrni motor (16) je jednak naklouben
ne rém (4) stroje, jednsk na spojovaci péku (19) prikloubenou ke stavécimu tdhlu (20)
centrdln{ stavdci pdky (22), uloZenému prostiednictvim dloZného kluzného kloubu (21) na ré-

ma (4) stroje.
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