PATENTOVY SPIS

(11) Cislo dokumentu:

286 613

(19 (21) Cisto printasky: 1998 - 2029

CESKA

REPUBLIKA (22) Prihlaseno:  25.06.1998
(30) Pravo prednosti:

02.07.1997 AT

(40) Zvetejnno:  13.01,1999
(Véstnik ¢. 1/1999)

(47) Udeleno: 20.03.2000

1997/1138

(24) Oznameno udzleni ve Véstniku:  17.05.2000

(13) Druh dokumentu: B6

(Dt

B61D 15/02
B66 C 23/72

(Véstnik €. 5/2000)
URAD
PRUMYSLOVEHO
VLASTNICTVi]
(73) Majitel patentu:
FRANZ PLASSER ,f’_\l _— —— @H\Z
2b— ¥ T2
BAHNBAUMASCHINEN- R {2d L2 4
INDUSTRIEGESELLSCHAFT M. B. H,, 1\? [ Al {1—20
Wien, AT, l)‘ N '{ i
’ PARS [ Z T len
19 — b
(72) 7 odce vynalezu: i) ‘ L 34
Theurer Josef, Wien, AT; 28 2232
Gruber Leopold Rudolf, Scheibbs, AT; 22
(74) Zastupce: 30 2 L. e, 2533
Cermék Karel Dr., Nérodni 32, Praha 1, A —— L
110 00; % 25 A
(54) Nazev vynalezu:

Stroj s oto&né kolem svislé osy uloZenym
vyloznikovym jeifabem

(57) Anotace:

CZ 286613 B6

Vykyvné tstroji (22) mé paralelné k podélnému sméru stroje
(1) upravenou a vzhledem k pFi¢nému sméru stroje (1) vng
oblasti (A), vymezené dotykovymi plochami (21) kol (4),
uspofadanou vykyvnou osu (23). Vykyvné Gstroji (22) je
vytvoteno pro vykyvnuti vyrovnavactho zatizeni (17) z
premistovaci polohy (19), ve které je hmotnostni t&isté (20)
vyrovnavactho zatizeni (17) umisténo vzhledem k priénému
smeru stroje (1) uvnitt oblasti (A) vymezené dotykovymi
plochami (21) kol (4), do vyrovnéavaci polohy (24), ve které je
hmotnostni t&Zi3t& (20) vyrovnavactho zatiZeni (17)
usporadano vn oblasti (A) vymezené dotykovymi plochami
(21) kol (4).
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CZ 286613 B6

Stroj s otocné kolem svislé osy uloZzenym vyloZnikovym jefabem

Oblast techniky

Vynalez se tyka stroje s oto¢né kolem svislé osy ulozenym vyloznikovym jefabem upravenym na
strojovém rdmu, a svykyvnym ustrojim, opatfenym vykyvnym pohonem pro vykyvovani
vyrovnavaciho zatizeni uloZeného na strojovém ramu, pfi¢emz strojovy rm je pojizdny po koleji
prostrednictvim dotykovych ploch kol s okolky.

Dosavadni stav techniky

ZDE3915771 Al je zndmé uspotadéni vyrovnavaciho zatiZeni pro vyloZnikové jefaby,
pfi¢emz jsou zde upravena dvé vyrovnavaci zafizeni, uspofidani ve vzdjemném odstupu
v pfiéném sméru stroje. Kazdé vyrovnavaci zatiZeni je upevnéno na ramenu vyrovnavaciho
zatizeni, které je vykyvné uloZeno na strojovém ramu. Tak je kazdé vyrovnavaci zatiZeni
vykyvné z prvni polohy, ktera je ve v&t3im odstupu od vyloznikového jefabu, do druhé, blize
upravené druhé polohy o 180°.

Dale je z EP 675 069 A1 znamé ovladaci ustroji pro pohony oto&ného vyloznikového jefdbu. Na
podkladé méficich stroji jsou prib&zné kontrolovany riizné parametry jefdbu a z nich vytvofena
referen¢ni naméfend hodnota je v po&itadi srovnavana s aktualnim momentem zatiZeni. P¥i
prekroceni ptipustnych nejvyssich mezi je automaticky uvedeno do &innosti vypinaciho ustroji

pro zamezeni pretiZeni.

Podstata vynalezu

Vynélez si klade za tikol vytvofit stroj v Gvodu uvedeného druhu, u kterého by bylo mozné
zabranit naruseni prijjezdového profilu koleje prostfednictvim vyrovnavaciho zatiZeni.

Vytéeny ikol se podle vynalezu fedi strojem v tvodu uvedeného druhu tim, Ze vykyvné ustroji
ma paralelné k podélnému sméru stroje upravenou a vzhledem k pfi¢nému sméru stroje vné
oblasti vymezené dotykovymi plochami kol uspofadanou vykyvnou osu pro vykyvnuti vyrovna-
vaciho zatizeni z pfemistovaci polohy, ve které je hmotnostni t&7i¥té vyrovnavaciho zatizeni
umisténo vzhledem k p¥i¢nému sméru stroje uvnitf oblasti vymezené dotykovymi plochami kol,

do vyrovnévaci polohy, ve které je hmotnostni t&Zisté vyrovnavaciho zafizeni uspofddaného vné
oblasti vymezené dotykovymi plochami kol.

Prostfednictvim specialniho vykyvného ustroji lze umistit celé vyrovnavaci zatiZeni s maximal-
nim odstupem vzhledem ke klopné hrang, takze pfi zmenleni zatiZeni naprav lze s mensi
hmotnosti pro vyrovnavaci zatiZeni nalézt prodlouzeni. Mimoto je prostfednictvim svislé polohy
vyrovnavaciho zatizeni vyhodné zabranéno pfekroceni prijezdného profilu. Vytvofenim podle
vynalezu zistiva bez omezeni zachovana pozadovani bezpe¢nost polohy stroje pro viechny
pracovni pohyby jefabu také bez vn&jsiho podepieni.

Dalsi vyhodna vytvofeni vynalezu vyplyvaji ze zavislych patentovych nérokii a z vykresu.

Piehled obrazkd na vykrese

Vynilez je v dalSim podrobnéji vysvétlen na pfikladech provedeni ve spojeni s vykresovou &4sti.
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CZ 286613 B6

Na obr. 1 je schematicky znazornén bokorys stroje s vyloznikovym jetabem a s vykyvnym
Ustrojim pro vyrovnavaci zatizeni, na obr.2 fez rovinou Ilzobr.1, a na obr.3 je velmi
zjednodu$ené znazorneén fez dalSim prikladem provedeni vynalezu.

Piiklady provedeni vynalezu

Na obr. 1 je znazornén stroj 1 se strojovym ramem 2, ktery je prostfednictvim podvozki 3 s koly
4 sokolky pojizdny po koleji 5. Strojovy ram 2 je na koncové strané opatfen vzdy jednou
trakéni, pfipadné pracovni kabinou 6, 7, pfi¢emz pracovni kabina 7 je opatfena méficim tfmenem
8 a centralnim ovladacim Gstrojim 9. Pro napajeni energii trakéniho pohonu 11 a viech dalsich
pohon stroje 1, které budou jesté popsany, je upraven motor 10.

Na strojovém ramu 2 je upevnén vyloZnikovy jefab 12, ktery je uloZen otoéné kolem svislé osy
13 a ktery ma prostfednictvim pohonil 14 vyskové a bo¢né piestavitelna vyloznikova ramena 15.
Na volném konci nejvice vné€ upraveného vyloznikového ramena 15 je uspofadan drzak 16 pro
volitelné spojeni s neznadzornénym pracovnim nastrojem nebo s pracovnim kosem.

Na strojovém rdmu 2 je dale mezi ob&ma kabinami 6, 7 uloZeno v oblasti jefabu 12 vyrovnavaci
zatizeni 17. Jak je nyni také jeSté presnéji patrno z obr. 2, ma toto vyrovnavaci zatizeni 17 tvar
desky 18, kterd mé z hlediska kolmo k podélnému sméru stroje 1 upraveného prifezu Sirokou
stranu 33 a uzkou stranu 34 a kterd v pfemistovaci poloze 19 vyrovnavaciho zatizeni 17,
znazornéné plnymi Carami, doseda Sirokou stranu 33 na strojovy ram 2. V této poloze je
sméru stroje 1 od sebe ve vzijemném odstupu upravenymi dotykovymi plochami 21 kol 4
s okolky, jak je to patrno z obr. 2.

Na obou podélnych stranach strojového ramu 2 je uspotadano vzdy jedno vykyvné ustroji 22,
které ma vykyvnou osu 23, upravenou rovnobézné s podélnym smérem stroje 1. Tato obé
vykyvna ustroji 22 slouzi vzdy pro vykyvnuti vyrovnavaciho zatizeni 17 kolem vykyvné osy 23
z piemist’'ovaci polohy 19, ve které je deska 18 nasmérovana svou $irokou stranou 33 rovnobé&zné
k roviné 26, vedené dotykovymi plochami 21 kol 4, do polohy 24, ve které je 3iroka strana 33
upravena kolmo k roviné 26. Obé mozné polohy 24 vyrovnavaciho zatizeni 17 jsou na obr. 2
znazornény ferchovanymi ¢arami. Pfi zaujmuti této polohy 24 je hmotnostni t&Zisté¢ 20 vné
oblasti A, ktera je vymezena dotykovymi plochami 21 kol 4. Pro uskute¢néni tohoto vykyvnuti
vyrovnavaciho zatizeni 17, které je v pfemistovaci poloze 19 upraveno mezi v pfi¢ném sméru
stroje 1 ve vzajemném odstupu upravenymi vykyvnymi Ustrojimi 22, je ke kazdému vykyvnému
ustroji 22 ptifazen jeden vykyvny pohon 235, ktery je pfiklouben jak na podélné strané strojového
ramu 2, ktera je protilehla k odpovidajicimu vykyvnému ustroji 22, tak i na vyrovnavacim
zatizeni 17, ptipadné desce 18. Pro spojeni kazdého, v pfi€ném sméru stroje 1 od sebe ve
vzajemném odstupu upraveného vykyvného pohonu 25 s vyrovnavacim zatizenim 17 je upraveno
délkoveé ovladatelné spojovaci ustroji 27, které umoziiuji volitelné spojeni s deskou 18.

Jak je to patrno z obr. 1, je upravena vykyvna osa 23 kazdého vykyvného ustroji 22 skrz tfi
v podélném sméru stroje 1 a ve vzidjemném odstupu upravend mista 28 pfipojeni, prostfed-
nictvim kterych je vyrovnavaci zatizeni 17 vykyvné& spojitelné se strojovym ramem 2. Kazdé
misto 28 pfipojeni sestava z pfirub 29, které jsou upevnény na vyrovnavacim zatizeni 17 a na
strojovém ramu 2 a které jsou spojeny prostiednictvim hfidele 30, upraveného v podélném sméru
stroje 1, pfipadné ve sméru vykyvné osy 23. Prostfednictvim dalkové ovladatelného spojovaciho
stroji 31 je kazdy hfidel 30 posunutelny ve svém podélném sméru, pripadné jej lze vytahnout
z ptirub 29, ¢imZ se umozni volitelné vytvofeni tvarové pevného spoje vykyvného ustroji 22,
pfipadné strojového ramu 2 s vyrovnavacim zatizenim 17.
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V pracovnim nasazeni stroje 1 je vyloZnikovy jefab 12 s vietn& na ném upevnéného napfiklad
pracovniho koSe bo¢né vykyvnut, aby bylo mozné piekontrolovat spodni stranu kolejového
mostu. Aby se plisobilo proti bo&nimu klopnému momentu, ktery se takto vytvofi, je vyrovnavaci
zatiZeni 17 vykyvnuto smérem vzhiiru na té podélné stran& stroje 1, ktera je protilehla ke klopné
hrang, a to do svislé polohy 24 vyrovnavaciho zatiZeni 17. K tomu uéelu jsou prostiednictvim
ovladaciho ustroji 9 aktivovana odpovidajici spojovaci ustroji 31, aby se privedena do zabéru
mista 28 pfipojeni na poZadované strané polohy 24 vyrovnavaciho zatizeni 17 a soucasné& se
uvolnila mista 28 pfipojeni vykyvného tstroji 22 na protilehlé strang. Pfitom se také pfislusné
pusobi na spojovaci tstroji 27 vykyvnych pohonii 25, aby se spojil pro vykyvnuti potfebny
vykyvny pohon 25 s vyrovnavacim zatizenim 17 a soudasné se opatny vykyvny pohon 25
uvolnil, pfipadné odpojil od vyrovnavaciho zatizeni 17. Potom lze uskute¢nit vykyvnuti
vyrovnavaciho zatizeni 17 smérem vzhiiru do polohy 24, ve které je vyrovnavaci zatizeni 17
zcela uvnitt prijezdného profilu 32 koleje 5, ktery je na obr.2 a 3 znazornén ¢erchovanymi
Carami se dvéma te¢kami.

Ovladani spojovacich Ustroji 27 a 31, jakoZ i vykyvného pohonu 25 muze byt provadéno
manualné nebo pln& automaticky. V poslednim z uvedenych ptipadii mize byt napriklad ovladaci
ustroji 9 vytvoreno tak, ze pfi dosazeni stanoveného, boénim vykyvnutim Jjefabu 12 zpusobe-
ného, zatéZovaciho momentu, je jefab 12 automaticky zastaven, aby se zabranilo sklopeni stroje
1. Potom se uvede vyrovnavaci zatizeni 17 automaticky do potebné polohy 24, na k jefébu
protilehlé podélné strané stroje 1, nadez pokra&uje vykyvovani jefabu 12.

Dale je také mozno, aby spojovaci Gstroji 27 viibec nebyla upravena a misto toho aby byly oba
vykyvné pohony 25 permanentné spojeny s vyrovnavacim zatizenim 17, pficemZ potom
v prib&hu vykyvnuti ten vykyvny pohon 25, ktery by neby! v provozu, by byl prosté zapojen
plovouci. Stejné tak mize mit kazdé vykyvné (stroji 22 vice, paralelné navzajem ovladatelnych
vykyvnych pohoni 25.

Na obr. 3 je zndzornén dalsi ptiklad provedeni podle vynalezu, u kterého jsou pro jednoduchost
funk&n€ shodné sou¢sti oznaceny stejnymi vztahovymi znaky jako na obr. 1 a obr. 2. U této, jen
schematicky zndzornéné varianty je upraveno jen jedno jediné vykyvné ustroji 22, prostted-
nictvim kterého je vyrovnavaci zatizeni 17 voliteln& prestavitelné z pfemistovaci polohy 19 do
obou moznych na podélnych stranach strojového ramu 2 upravenych poloh 24. K tomu tiéelu je
vyrovnavaci zatizeni 17 v&etné vykyvného ustroji 22, které ma vykyvnou osu 23 a vykyvny
pohon 25, uspofaddano na nosném ramu 35. Ten je sam o sob& uloZen otoéné na strojovém ramu 2
kolem svislé osy 36 v uhlu o hodnot& 180°. Toto vytvofeni ve tvaru otoéného talife umoziuje
Jednoduchym zplsobem vykyvnout vzhiru vyrovnavaci zatizeni 17, po odpovidajici vodorovné
rotaci nosného ramu 35 vyvolané oto&nym pohonem 37, na podélné strané stroje 1, protilehlé
vzhledem ke klopné hrang stroje 1, do polohy 24, ktera je svisla a je uvnite prijezdného profilu
32.

Jako alternativni fedeni k varianté zndzornéné na obr.3 by bylo mozné vytvofit otoéné jen
vykyvné Gistroji 22 kolem svislé osy 36 v tthlu o hodnot& 180°, aviak nikoli vyrovnavaci zatizeni
17, coZ by umoznilo vykyvnuti z prvni pracovni polohy pro uchopeni vyrovnavaciho zatizeni 17
na jedné podélné strang stroje 1 do druhé pracovni polohy pro uchopeni vyrovnavaciho zatiZeni
17 na protilehlé podéIné strané stroje 1.
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PATENTOVE NAROKY

1. Stroj (1) s otoné kolem svislé osy (13) ulozenym vyloznikovym jefabem (12) upravenym
na strojovém ramu (2), a s vykyvnym fustrojim (22), opatifenym vykyvnym pohonem (25) pro
vykyvovani vyrovnavaciho zatizeni (17) ulozeného na strojovém ramu (2), pfi€emz strojovy ram
(2) je pojizdny po koleji (5) prostfednictvim dotykovych ploch (21) kol (4) s okolky, vyzna-
¢ujici se tim, ze vykyvné ustroji (22) ma paralelné k podélnému sméru stroje (1)
upravenou a vzhledem k pfi¢nému sméru stroje (1) vné oblasti (A), vymezené dotykovymi
plochami (21) kol (4), uspofadanou vykyvnou osu (23), pro vykyvnuti vyrovnavaciho zatiZeni
(17) z ptemist'ovaci polohy (19), ve které je hmotnostni t€zisté€ (20) vyrovnavaciho zatizeni (17)
umisténého vzhledem k pficnému sméru stroje (1) uvnité oblasti (A) vymezené dotykovymi
plochami (21) kol (4), do vyrovnavaci polohy (24), ve které je hmotnostni t&zist¢ (20)
vyrovnavaciho zafizeni (17) usporadano vné€ oblasti (A) vymezené dotykovymi plochami (21)
kol (4).

2. Stroj podle naroku 1, vyznacdujici se tim, Ze vyrovnavaci zatizeni (17) je
vytvoreno jako deska (18) s Sirokou stranou (33) a tizkou stranou (34).

3. Stroj podle naroku 2, vyznadujici se tim, Ze Sirokd strana (33) desky (18) je
v pfemistovaci poloze (19) vyrovnavaciho zatiZzeni (17) rovnobézna s rovinou (26) vytvofenou
dotykovymi plochami (21) kol (4), pfi¢emz ve vyrovnavaci poloze (24) vyrovnavaciho zatizeni
(17) je k roviné (26) kolma.

4. Stroj podle jednoho znéroki 1 az 3, vyznacdujici se tim, Ze vzhledem
k pfi¢énému sméru stroje (1) jsou na strojovém ramu (2) ve vzajemném odstupu upravena dvé
vykyvna Ustroji (22), mezi kterymi je uspofadano v pfemistovaci poloze (19) upravené
vyrovnavaci zatizeni (17).

5. Strojpodle naroku4, vyznacujici se tim, Zeke kazdému vykyvnému ustroji (22)
je prifazeno dalkové ovladané spojovaci ustroji (31) pro volitelné vytvofeni spoje mezi
strojovym ramem (2) a jednim z boku vyrovnavaciho zatizeni (17).

6. Stroj podle naroku 4 nebo 5, vyznacujieci se tim, Ze v pficném sméru stroje (1)
jsou ve vzijemném odstupu upraveny dva vykyvné pohony (25) se vzdy jednim dalkové
ovladatelnym spojovacim ustrojim (27) pro jejich volitelné spojeni s vyrovnavacim zatizenim

(17).

7. Stroj podle jednoho z narokli 1 az3, vyznacujici se tim, Ze vykyvné ustroji (22)
je vytvofeno otoné kolem svislé osy (36) v uhlu o hodnoté 180° z prvni pracovni polohy,
upravené pro spojeni s jednim bokem vyrovnéavaciho zatizeni (17) do druhé pracovni polohy,
upravené pro spojeni s druhym bokem vyrovnavaciho zatizeni (17).

1 vykres
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