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Vyndlez §efzafifzeni k menipulaci a prepravé
" kontejnerd na mobilnim podvozku.

X manipulaci a pPepravé kontejnerd je dosud znédmo v pod-
statd p&t druhd technickych YeSeni, Jde o systém dvojramenny,
jednoramenny, lanovy, Pet&zovy a t¥menovye U dvqumenného
systému jsou pouZita dvé hydreulicky ovlddand remena vV bo-
cich loZné plochy vozidla. Tato ramena nesmi pFfesahovat sil-
nidnimi predpisy povclenou maximdlnf &i¥ku vezidla, &imZz do-
chézi k omezeni 31¥ky kontejneru a tim i jeho objemu. Kromé
tocho musi byt kontejner zvl4&trim zphsobem tverovén, p¥edev-
£im v zadni &dsti, kde jsou uchyceny :v1d&tni Eepy pro sklé-
péni a krom& tchc jsou na pevnych bo¥nicich Ctyr'i éepy pro
~ manudlni zevédenl spojovecich prvkd mezi ranmeny. a kontejne-
rem. Technické uspotfidéni tohoto systému omezuje nebo kompli-
kuje stavbu specidlnich kontejnerd a jejich velkoob jemovych
verzi. U jednoremenného systému je hydraulicky ovlédané ma-
nipuladni remeno., umist&né v podélné ose vozidla. Ne jeho
kxonci je tveroveny hék, uchopujici kontejner . zagtfmen, umi s~
tény na jeho zpevnéném ¢ele, Nevyhodou je, #e vdechny modifi-
kace kontejnerd musi byt opat¥eny timto zpevné&nym lelem se
t¥menem, co¥ nékdy komplikuje stavbu specidlnich provedeni
konte jnerd, Lanové systémy pouZiveji pro spojovéni manipulal-
niho zefizeni a kontejnerd lana, manudln& zavésovanéd na zé-
vésné prvky na kontejnerech. Toto zavé8ovéni v nepiiznivych
terennich a hygienickych podminkdch je néro¥né a nep¥ijemné.
Ret¥zové systémy poufivajf pro piekonéni vysky konce sklopné-
ho rému na vozidle a kontejneru, leZfcfho na zemi, v jednom
pripad¥ specidlniho p¥fdavného Yetézu, u n&hoiZ mé byt dosa-
hovéno asutomatického zav&Seni Yet&zu do zdvésného zaiizeni
kontejneru. Jistota tohoto samo¥inného zapojeni je znalné
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mald, i vlivem toho, Ze ¥idi& na misto zapojovani z kabiny
nevidi. V druhém pripadé je spojeni kontejneru s feté&zovym
systémem provéddno manuilné zevédenou lanovou smyCkou, kterd
je trvalou souddsti kontejneru. ZavéSovéni je zdlouhavéjsi
a vyZeduje manudlni zdseh. U tfmenového systému je natsghova-
ci t¥men ovlddén dvojéinnym primolarym hydromotorem a nata-
Yen{ kontejneru je provédéno &tyrmi pracovnimi zdvihy. Nata-
hovegci cyklus je prerudovany a tim i Casové nérocnéjsi.

Uvedené nedostatky jsou odstranény zafizenim k manipula-
ci a prepravé kontejnerd ne mobilnim podveozku podle vyndle-
zu, jehot podstata spolivd v tom, Ze k zadnimu
rému podvozku je upevndna konzola, ve které je vykyvné ulo-
Zen rém lyZinového nosniku, ke kterému je pripevnén alespon
jeden lyZinovy nosnik, jehoZ spodni konec je opatIen opérnou
patkou. LyZinovy nosnik mé na svém hornim a dolnim konci
uloZenu alespon jednu ret&zku. Tyto Fetdzky Jjsou propojeny
Yetézem, k ndmu¥ je upevnéno smykadlo s tImenovym zévésem.

V horni &4sti lyZinového nosniku je upevnén nosnik lyzin
kontejneru a v doln{ ¥dsti rdmu lyZinového nosniku je upev-
nén navéédci nosnik lyzin kontejneru. Ne rému podvozku je .
uloZeno dvojdinné zdvihaci zafizeni, jehoZ druhy konec je
uchycen v lyZinovém nosniku.

Prednosti zatizeni podle vynélezu, oproti jinym systémim
spotivajl predevdim v tom, Ze dochézi k automatickemu spoje~-
n{ manipula&niho zafizeni s kontejnerem ve v&ech terénnich
podminkdch, k ZemuZ prispivé odpérovéni zdvésného timenu a
jeho kruhovy tvar,'umoéﬁujici samodinné zcentrovéni os tai-
ného zatfzeni a kontejneru., Pracovni cyklus natehovéni kon-
tejneru je plynuly a synchronizovany se sklép&nim sklopného
rému, co? prispivé ke sniZeni energetickych nérockt. Spojova~-
ci prvky kontejneru s menipulsinim zafizenim jsou umnistény
v podlaze kontejneru, takZe stavba modifikaci a specidlnich
provedeni kontejnerd mize vyuZivet meximélni rozmery vozid-
la, které povolujf silnilni predpisy. Usporéddni systému
umoZnuje rovnd% p¥i reverzaci pohonu vytlafovat kontejner
z noside na rempu, event. na kontejnerovy privés.

Priklad provedeni zaifzeni k manipuleci a prepravé kon-
tejnerd na mobilnim podvozku podle vyndlezu je schematicky
vndzornén na pripojeném vykresu, kde obr. 1 predstavuje
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celkovy pohled na zaPfzeni z boku a obr. 2 predstavuje celkovy
pohled na zafizeni shora pfi sklopené poloze lyZinového nosniku.

K zadnimu konci rému 1 podvozku je upevnéna konzola 2,

~ve které je na tepech 14 vykyvn& uloZen rém 3 lyZinoveého nos-
niku, na kterém je p¥ichycen 1ly¥inovy nosnik 4. V rému 1yi1no- :
vého nosniku 3 je umist¥na pohonné jednotka 3 a vodici kladky
6+ V hornim konci lyZinového nosniku 4 je uloZena horni Yetéz- ;
ka 7 a v dolnim konci lyZinového nosniku 4 je uloZena spodndi
Yet¥zka 8. Horni Fet¥zka 7 a spodni retZzka 8 jsou propojeny
Yetézem 9, ktery ve své spodni v&tvi obepind vodici kladky

6 a pohonnou jednotku 2. Ret¥z 9 Jje na své horni vétvi opa-
tten smykedlem 10 s timenovym zédvésem 1ll. Spodni konec rému

3 ly%inového nosniku je opat¥en patkou 1l2. Na réamu podvozku

1 Jje uloZeno dvoj¥inné zdvihaci za¥{zeni 13, jehoZ Aruhy Ko=
nec je uchycen do rédmu lyZinového nosniku 4. V horni &dsti
lyzinového nosniku 4 je upevnén nosnik lyzin kontejneru 15,
zatimco v dolni &dsti 1lyZinového nosniku 4 je upevnén nos-

nik ly%inového kontejneru 16.

Pri nekldd&ni kontejneru spodivajictho kuprikladu ng po-
1i se najede se zedni &ésti podvozku tak, aby podélné osa
podvozku byla blizké podélné ose kontejneru a pomoci dvoj-
ginného zdvihasciho zaffzen{ 13 se 2dvihé hornf Cdst 1y21nove-
ho nosniku, &imZ dochdzi ke sniZovéni jeho spodni Zésti. Toto
skldpéni se provédi aZ do krajni polohy, kterd je vymezena
usazenim op¥rné patky 12 na povrch terénu. Retézem 9 se pie-
sune smykadlo 10 s txmenovym zdvésem 11 do spodni koncové
polohy. Vymezeni vzddlenosti podvozku od kontejneru se s vy-
hodou provédi nevyznalenym dotykovym éldlem. P¥i r4dn& nasta=-
vené vzddlenosti mezi podvozkem a kontejnerem se smykadlo 10
s t¥menovym zévésem 11, ktery je pru¥né uloZen ve smykadle
10, se samolinng zavdsi za nezndzorndny hék nezndzornéného
konte jneru, Zpétnym pohybem Yet¥zu 9, JjehoZ pohyb je synchro=-
nizovén s pohybem dvojéinného zdvihactho zafizeni 13 zalind
fdze natehovéni nezndzornéného kontejneru. Odprufenim zadni
&4sti nevyznateného podvozku dochdzi k dosednut{ op&rné pat-
ky 12 na terén. S postupnym natahovénim kontejneru na lyzi-
novy nosnik 4 dochdzi soculasné synchronizovand ke sklép&ni
1_y%inového nosniku 4 dvoj¥innym zdvihacim zaffzenim 13
do zékladni polohy. V poloze kdy natahovany kontejner ztréci
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Jotyk s terénem, tJ. kdy se t&%Zisté kontejneru presune za otod-

ny bod lyZinového nosniku 4, je moZno lyzinovy nosnik 4 pomoci
dvojdinného zdvihaciho zalizeni sklopit zcela do roviny totoZ~-
né s rémem 1 podvozku. P¥i natahovéni nezndzornéného kontejne-
ru na rdm 3 lyZinového nosniku se jeho nezndzorn&né luélny
opiraji o neznézorn&né vodici pruhy navéd&ciho nosniku 16 1y~
Zinového konteJneruo

V transportni poloze je nezndzornény konthner usazen
na lyZinovém nosniku 4 tak, Ze jeho pYedni &dst spod¢ivéd na
nosniku 15 lyZinového kontejneru, na kterém je i zajisdtén,
druhy konec kontejneru spodivé a je zajidt&n na navddécim
nogniku 16 lyZin kontejneru. Fixace neznéz andného konte jne-
ru na protipohybu na rému 3 lyZinového nosniku 4 je zajisténa
ve vsech osséch. Spoudténi nezndzornéného kontejneru z rdmu
4 lyZinového nosniku je po odjisténi podobné jako pFi nataho-
véni kontejneru s opacnym postupem. /

V pripsdé potleby vyprdzdnit materidl = konte jneru bez
jeho uvolnéni z rému 3 1yéinového nosniku je mo#no vyprazdhno-
vat tento materidl otevrenim zadniho Zela kontejneru a naklo-
nénim rédmu 3 1lyZinového nosniku pomoci dvoj¢inného zdvihaci-
ho za¥izen{ 13 do uhlu, ktery je v&ts{, ne? je sypny uhel
vyprazdnovaného materiélu.,

V pripadé potieby presunuti kontejneru z rému 3 lyZinové-
ho nosniku na jiny dopravni prostiedek nebo rampu se provadi
po odjist¥ni zp&tnym chodem Yetézu 9, pfi kterém smykadlo 10
s t¥menovjm zévésem 1l vytleduje kontejner z réamu 3 lyZinové-
ho nosniku a pretlsfuje jej na jiny dopravni prostredek, pfi-
gem¥ po dosa¥eni koncové polohy se vyklopi lyZinovy nosnik
4, &im? se uvolni t¥menovy z4vés 11 smykadla 10 ze zavésného
héku kontejneru a umozni poodjeti podvozku.

za¥{zeni je moZné instalovat na samojizdné i pripojné
podvozky, Jjako jsou napriklad skliznové a apllkaéni zemédél-
ské stroje, stavebni stroje, traktorové nebo sedlové né-

vésy apod.
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Za¥i{zeni k manipulaci o prepravé kontejnerd na mobilnjim
podvozku, vy zna &u jicdi se tim, Ze k zadni‘u}¥§%‘
mu /1/ podvozku je upevndna konzola /2/, ve které je vykyv-
né uloZen rém /3/ lyZinového nosniku, ke kterému je pripev-
nén alespon jeden lyZinovy nosnik /4/, jeho% spodni konec
je opat¥en op&rnou patkou /12/, pri¥em# v hornim konci
lyZinového nosniku /4/ je uloZena horni Yetézka /7/ a v
dolnim konei 1lyZinového nosniku /4/ je uloZena spodni Pe-
t&zka /8/, kteréito Fetd¥zky /7, 8/ jsou propojeny Feté-
zem /9/, ke kterému je upevn&no smykadlo /10/ s tfmenovym
zdvésem /11/, zatimco v horal &dsti rému /3/ lyZinového
nosnikdY{je upevnén nosnik /15/ lyZin kontejneru a v dolni
¢4sti rému /3/ lyZinového nosnikdﬁ?%g upevnén navédéci
nosnik /16/ ly%in kontejneru a/

, ‘ tonee
<::;;rému /1/ podvozkﬁ’%%?g%af%ﬁ%%" zdvihael zali-

zeni /13/, jehoZ druhy konec je uchycen v lyZinovém nos-
niku /4/0
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