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Zatizeni k zabrdnéni kolizim mezi braz-
dicim ramenem a naklddaci rampou bréz-
diciho stroje.

Vynélez se tyka zafizeni k zabrdnéni ko-
lizim mezi brazdicim ramenem a naklddaci
rampou brézdiciho stroje opatfeného bréz-
dicim ramenem nesoucim alespofl jednu
brazdici hlavu a vykyvnym alespoii kolem -
vodorovné osy a nakladaci rampou s moZz-
nosti zveddni a spouSté&ni a uspolddanou
pod brézdicim ramenem.

Podstatou vynélezu je, Ze zalizeni je tvo-

L
Feno snimacim tstrojim pro registraci polo- 27 2/8 i i i
hy brézdiciho ramena vzhledem k brézdi- / ' ; i
cimu stroji @ dal8$im snimacim ustrojim pro "D\_f%tﬁ [ T ’-] i l A 7
registraci polohy nakladaci rampy vzhledem "J ' o T S R A A
k Dbrizdicimu stroji, priemZ ob& snimaci — L

ustroji jsou spojena se spoleénym pfijima- 3 %
cim vistrojim, pro Fizeni fidiciho orgdnu v
zdvislosti na kombinaci signdld obou sni-
macich ustrojf, pfi€emzZ ¥idici organ je ur- 06r.2
¢en pro pferuSeni pohybu brdzdictho rame-
na smérem doll a pohybu naklddaci rampy
smérem vzhiru.
Vynélez je nejlépe z¥ejmy z obr. 2,
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Vyndlez se tyka zafizeni ik zabranéni ko-
liztm mezi brdzdicim ramepem a naklddaci
rampou brdzdiciho stroje opatifeného bréz-
dicim ramenem, nesoucim alespoil jednu
brédzdici hlavu a vykyvnym alespofi kolem
vodorovné osy a naklddaci rampou s moZ-
nosti zvedani a spousté&ni a uspotfddanou
pod brazdicim ramenem. U brézdicich stro-
ji tohoto typu je brézdici rameno uloZeno
zpravidla vykyvné na vSechny strany a na-
klddaci rampa je obvykle pFikloubena k ré-
mu brédiciho stroje vykyviné kolem vodo-
rovné osy. KdyZ se brdzdici rameno vykyvne
doldt a/nebo se zvedne nakladaci rampa, je
nebezpeti kolize mezi brdzdicim ramenem
a naklddaci rampou. Naklddaci rampa mé
obvykle pohyblivd naklddaci ramena, kterd
vytéZeny materidl posouvaji nepietrZité po
naklddaci rampé& nahoru k dopravnimu za-
Fizeni. KdyZ dojde ke kolizi brdzdiciho ra-
mena s témito naklddacimi rameny, je ne-
bezpeCl poSkozeni zvla§t velké. Ahby se za-
brénilo takové kolizi brazdiciho ramena s
choulostivymi ¢dstmi, napiiklad s pohybli-
vymi nakladacimi rameny, je zndmo uspo-
Fddat na brazdicim ramenu a naklddaci ram-
p& dorazy, jejichZ vyska je takovd, aby ne-
do3lo k dotyku mezi brdzdicim ramenem a
nakladacimi rameny v jakékoliv poloze vy-
kyvu .PFitom musi tyto dorazy prenaset pl-
nou silu vykyvovaciho mechanismu, aby se
tom uzabtdnilo, bylo jiZ také navrZeno pro-
vést jeden z dorazl pohyblivy a timto po-
hyblivym dorazem plsobit na Fidici ventil,
ktery spojuje hydraulické potrubi, které se
pfi vykyvu bréazdictho ramena dolll uvede
pod tlak, a hydraulické potrubi, které se
uvadi pod tlak pri vykyvu nakladaci rampy
nahoru, s odpadnim potrubim, takZe vykyv-
ny pohyb brdzdiciho ramena a nakldadact
rampy se zastavi.

Ve vsech pFipadech jsou viak nutné dora-
zy una ploSe nakladaci rawpy a tyto dorazy
nmusi byt dostateéné §iroké, aby vstoupily
v {innost ve vdech botnich polohdch vyky-
vu brdzdiciho ramena. Tyto dorazy tvoii te-
dy na povrchu nakladdaci rampy prekéZky,
s nimiZz opét miZe kolidovat dopravovany
materidl. KdyZ tyto dorazy zadrzi na nakléa-
daci rampé vétSi kusy dopravovaného ma-
teridlu, vznikd opét nebezpedi, Ze takové
kusy horniny pfijdou do styku s dorazy
brazdiciho ramena a tim se pohon bréazdi-
cfho ramena jiZ vyfadi v neZadouci poloze.

Je také mozZnost zvySit vykyvovaci tstroji
brazdiciho ramena a prodlouZit brazdici ra-
meno, aby bylo moZno brézdit v8tsi plochy.
V tomto piipad® vznikaji jiZ velké potiZe,
mé-li se zabrédnit kolizim vlivemn dorazii na
nakladaci ramp& a na brazdicim ramenu.
Pak by bylo nutno vyménit dorazy, coZ vy-
Zaduje zna&né mnoZstvi préce, a tyto dorazy
musi byt nadmé&érné& vysoké, coZ opét vede
k poruchéam.

Ukolem vynédlezu je vytvoFit zaffzeni k
zabrdnéni kolizi mezi bréazdicim ramenem
a naklddaci rampou, aniZz se tim zaplni na-
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kladaci plocha naklddaci rampy, které se
mbZe jednoduchym zplsobem piizplisobit
danym pomérim. Podstatou vynélezu je, Ze
zatizeni je tvofenc suimacim dstrojim pro
registraci polohy brdazdiciho ramena vzhle-
dem k brézdicimu stroji, a dalSim snima-
cim uastrojim pro registraci polohy naklada-
¢i rampy vzhledem k brézdicimu stroji, p¥i-
demZ ob& snimaci ustroji jsou spojena se
spolenym pFijimacim ustrojim pro Fizeni
fidiciho orgdnu v zavislosti na kombinaci
signélt obou snimacich dstroji, pfiemZ ¥i-
dici orgdn je urfen pro pferuSeni pohybu
brazdiciho ramena smérem doli a pohybu
naklddaci rampy smérem vzhiru. Tim od-

. padnou dorazy na brézdicim ramenu a s ni-

mi spolupracujic dorazy na naklddaci ram-
pé, takZe plocha naklddaci rampy neni ne-
pfiznivé ovlivngna. Tim, Ze ob#& snimact
tstroji jsou spojena se spoleénym pfijima-
ciin Gstrojim, v n&€mZ se signély ndaji obou
snimacich dstroji kombinuji, reaguje zafize-
ni podle vyndlezu pPi nebezpetném pri-
bliZzeni brazdiciho ramena k naklddaci ram-
p& nezéavisle na tom, zda toto piibliZeni je
zpasobeno pohybem brézdiciho ramena smé-
rem doldi, nebo pohybem naklddaci rampy
smérem vzhiiru, popiipadé obéma pohyby.

Podle vyhodného provedeni vynélezu jsou
snimaci ustroji tvofena hydraulickymi vélci
s pisty na pistnicich, kde hydraulické vélce
jsou spojeny s brézdicim strojem, zatimco
pistnice jsou spojeny s naklddaci rampou a
brazdicim ramenem alespofi v dolni &éasti
rozsahu jejich vykyvu, pfiemZ pracovni
prostory obou hydraulickych valclt zmen-
Sujici se pfi pohybu brdzdiciho ramena smé-
rem dolli, popiipadé p¥i pohybu nakladaci
rampy smérem vzhiiry, jsou spojeny s dal-
8im pracovnim prostorem hydraulického vél-
ce pfFijimaciho astroji, opatieného hydrau-
lickym pistem, s nimZ je spojen Fidici organ
pro piferudeni pohiyb{ brazdiciho ramena a
naklddaci rampy. Tiin, Ze z obou hydraulic-
kych vdleft, tvoricich snimaci Gstroji, je hyd-
raulickd ndplii vytladovdna do spoleéuého
prostoru, totiZz do dalSiho pracovniho pro-
storu v hydraulickém vdlci piijimaciho
ustroji, je ptijimaci astroji Pizeno v zévis-
losti na sou&tu k sob& smétujicich pohybll
brdazdiciho ramena a naklddaci rampy, a
tento soucet k sobé sméFujicich pohyblt je
rozhodujici pro danou kolizni polohu. Je
pouze nutné, aby mnoZstvi hydraulické néa-
plng, tladené do tohoto spoleé¢ného pracov-
niho prostoru, odpovidalo drdze pfislusné
¢ésti brazdiciho ramena a naklddaci rampy.
P¥i stejné Kinewmnatice spojovacich mist obou
hydraulickych vadlci mohou byt priifezy pis-
th stejné. k

AvSak priifez pistu a spojovaci kinema-
tickd soustava pri registraci pohybl bréz-
diciho ramena a naklddaci rampy mohou
byt rizné. Smérodatné je pouze, aby mnoZ-
stvi hydraulického prostedku, vtladeného
pfi pohybu obou t&chto €asti do pracovniho
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prostoru hydraulického vélce piijimaciho
tistroji, bylo imé&rné pohybu.

Podle vyndlezu jsou pracovni prostory
hydraulickych vdlcli a hydraulického vélce
prijimaciho ustroji naplnény empiricky urce-
nym mnoZstvim hydraulického prostiedku,
zejména tuku. PouZit{ tuku jako hydraulic-
kého prostifedku ma pfitom vyhodu ve zjed-
nodudeném tésnéni. MnoZstvi hvdraulického
prostfedkiu lze snadno empiricky stanovit
tak, Ze brazdici rameno a naklddaci rampa
se uvedou do polohy tésné pred kelizl a pak
se pilisiusné pracovni prostory naplai hyd-
raulickym prosttedkem. Vykyvoveci ustroji
brdzdiciho ramena se mutZe, jak jiz bylo u-
vedeno, zvy$it. Toto zvy3eni miZe ¢init aZ
800 mm, i vice. Rozsahem plnénl je moZno
jednoduchym zpGsobem toto zvvSeni Fidit,
takZe nastaveni zatizeni k zabréanéni koli-
zim je pfi zvySeni vykyvovaciho ustroji vel-
mi jednoduché.

S vyhodou mfzZe Dbyt usporddani takové,
Ze sunimaci Gstroji piirfazené hrdzdicimu ra-
ment je jednak upevnéno na brazdicim stro-
ji, jednak je spojeno s brdzdicim ramenem
puuze pohyhové dorazem, pri¢emZz doraz
vstoupl v ¢innost teprve, kdyZz brazdici ra-
meno je v dolni poloviné rozsahu svislého
vykyvu. Brédzdici rameno kond pomérné vel-
ky vykyvay pohyb ve sméru vySky a teprve
v dolni ¢éasti rozsahu tohcto vykyvu je ne-
bezpedi kolize. Napreti tomu nakladaci ram-
pa provadi pomdrné maly vvkyvuy pohyb
ve sméru vydky a nebezpel! kolize existuje
ve viech polohédch vykyvu naklddaci rampy.
Tim, Ze suimaci dstroji, prirazené hrazdici-
mu ramenu, vstupuje v éinnost teprve v dol-
nim rozsahu svislé driahy vykyvua brazdict-
ho ramena, miZe se draha vykyvu, fizend
snimacim ustrojim, udrZovat pribliZng stej-
né jako drdha vykyvu nakladact renpy, tak-
Ze je mozno tyto drahy vykyvu snadno se-
¢itat.

Pii hydraulickém pohonu pohybu bréazdi-
ctho ramena a naklddaci rampy je Fidici or-
gan tvelen pistovym 3oupatkem s ridicimi
vybrdnimi, kterd soutasné tvoli spojeni hyd-
raulickych potrubi, pro vyvozeni pohybu
brédzdiciho ramena smérem doldl a zvedéni
naklddaci rampy, se zpétnym potrubim. PFi-
tom je pistové Soupédtko spojeno s hydrau-
lickym pistem hydraulickéhe vélce piijima-
ciho ustroji, a to souose nebo s nim tvori
jeden celek.

Piikladné provedeni vyndlezu je schema-
ticky zndzornéno na vykresech, kde obr. 1
pledstavuje pohled na brézdici stroj v na-
rysu, obr. 2 uspofddani hydraulickych val-
cit, tvoficich snimaci ustroji, a hydraulické-
ho vélce tvofriciho pfijimaci Ustroji a obr.
3 osovy podélny rez hydraulickym valcem
tvoficim prijimaci dstroji, s pistovym 3Jou-
patkem.

Brazdici rameno 1 je pripojenoc k brdazdi-
cimu stroji 3 kloubem tak, Ze se mlZe zve-
dat a spoustét kolem vodorovné osy 2. Na-
kladaci rampa 4 je prikloubena k bréazdici-

B

mu stroji 3 vykyvné kelem dalsi vodorovné
osy 5. Pomoci pracovniho vdlce 6, ktery je
Cepem 7 pfiklouben k brézdicimu ramenu
1, je brézdici ramenc 1 vykyvné kolem vo-
doroviué osy 2. Déle je brdzdici rameno 1
vykyvné stranové kolem svislé osy 8. K na-
klddac{ rampé 4 je dalSim Cepem 10, pFipo-
jen ovladaci vélec 9 pro vykyvovani nakléa-
daci rampy 4 ve svislém sméru.

Bréazdicimu ramenu 1 je prifazeno snima-
ci tstroji 11 tvefené hydraulickym vélcem
13 a nakladaci rampé 4 je prifazeno dalsi
snimaci ustroji 12, tvorené dalS$im hydrau-
lickym vdlcem 19. Tato ob& snimaci tstroji
11, 12 jsou znézornéna v obr. 2 ve zvétSe-
ném méfitku.

Snimaci tstroji 11 sestdvd z hydraulické-
ho véalce 13 s pistem 14. Hydraulicky vélec
13 je upevnén na &4asti 15 brazdiciho stroje
3. Brdzdici rameno 1 je opatieno dorazem
18, s nimZ spolupracuje pistnice 17 pistu

‘14, Uvnitf hydraulického vélce 13 je uspo-

fédana pruZina 18 opirajici se o pist 14, kte-
1y je dotlaCovdn k dorazu 16. Drdha pistu
14 je omezeuna tak, Ze jeho pistnice 17 do-
spéje k dorazu 16 teprve v dolni ¢asti zdvi-
hu svisiého vykyvu brazdiciho ramena 1.
Na brazdicim stroji 3 je upevnén ovladaci
vélec 9, ktery je priklouben Cepem 10 k na-
kléddaci rampé 4. Hydraulicky valec 19 sni-
maciho astroji 12 je upevnén na ovladacim
védici 9 a jeho prostfednictvim také na vlast-
nim bréazdicim stroji 3. Pistnice 28 snimaci-
ho ustroji 12 je pevné tdhlem 23 spojena
s okem 44 pistni ty€e 22 ovlddaciho vélce
9, spolupracujiciho s naklddaci rampou 4.
Proto neni nutné zZadné zatiZeni pruZinami.

Pri vykyvnuti brézdiciho ramena 1 doll
zmenSuje se pracovnl prostor 24 hydraulic-
kého vélce 13 a tlat! hydraulicky prostie-
dek, napiiklad tuk, potrubim 25 a 26 do pra-
coviniho prostoru 27 hydraulického vélce
pfijimaciho tstroji 28. KdyZ se nakladaci
rampa 4 zvedne, zmenSuje se pracovnl pro-
stor 29 v hydraulickém vélci 19 snimaciho
Gstroji 12, pfifazeného naklddaci rampé 4.
Hydraulicky prostiedek se pfitom tla¢i po-
trubim 38 a 26 rovndZ do pracovniho pro-
storu 27 hydraulického valce prijimaciho Q-
stroji 28. Proto pFi klesani brazdiciho ra-
mena 1 a zvedani nakladaci rampy 4 se hyd-
raulicky prostiredek tlai do pracovuiho pro-
storu 27 hydraulického vélce pfijimaciho i-
stroji 28, jehoZ hydraulicky pist 31 se soué-
tem objema t&chto vytlafenych hydraulic-
kych prostiedkl zatla¢i doprava. Tento po-
hyb hydraulického pistu smérem doprava
je v zdvislosti na pohybu brézdiciho rame-
na 1 smérem dold a v zdvislosti na pohybu
naklddaci rampy 4 smérem vzhiru. KdyZ
soutet objemil hydraulickych prostfedkd vy-
tlatenych z hydraulickych védled 13 a 19
dosdhue rozsahu, pri némZ se brézdici ra-
meno 1 a naklddaci rampa 4 sob& pribliZi
na nebezpetnou vzddlenost, pferudi se hyd-
raulickym pistem 31 pohyb brézdiciho ra-
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mena 1 smérem dold a pohyb naklddaci
rampy 4 smérem vzhiru.

Prisludné uspofddani je zndzorn&no na
obr. 3. Hydraulicky pist 31 je tlaen tlad-
nou pruzinou 32 doleva. Do pracovniho pro-
storu 27 nad timto hydraulickym pistem 31
tsti pFipojkou 33 potrubi 26. K hydraulic-
kému pistu 31 je pfipojeno pistové Soupét-
ko 34, které je posuvné uloZeno v rozvod-
ném pouzdru 35.

Rozvodné pouzdro 35 je opatieno fidicim
otvorem 36 pro plipojeni hydraulického po-
trubi pro vyvozeni kiesajiciho pohybu bréz-
dicitho ramena 1. Dalsi #idici otvor 37 v roz-
vodnén: pouzdru 35 je uréen pro spojeni s
hydraulickym potrubim pro vyvozeni zveda-
ciho pohybu nakladaci rampy 4. Posledni
Fidici otvor 38 v rozvodném pouzdru 35 je

urCen pro ptipojeni neznédzornéuného zpét-
ného potrubi. Pistové Soupédtko 34 je opa-
tfeno Fidicimi drdZkami 39 a 40, které jsou
prostfednictvim radidlnich kanAld 41 a 42
spojeny s osovym kanédlem 43 v pistovém
Soupédtku 34. Jakmile tyto Fidici drazky 39,
40 dospéji k dvéma fFidicim otvorim 36 a
37, dojde k jejich propojeni s tfetim fidicim
otvorem 38 pfes Fidici drdZky 39, 40, radiél-
ni kandlky 41 a 42 a osovy kanél 43. Pfitom
se hydraulickd potrubi, kterd zptisobuji kle-
sani brézdiciho ramena 1 a zveddni naklé-
daci rampy 4, spojl timto tfetim fidicim vy-
hranim 38 se zpétnym potrubim a klesajici
pohyb brézdictho ramena 1 a soucasné také
zvedac!{ pohyb naklddaci rampy 4 smérem
vzhiiru se pierudi, takZe se zabrani kolizi.

PREDMET VYNALEZU

1. Zaiizeni k zabrané&ni kolizini mezi bréz-
dicim ramenem a naklddaci rampou bréazdi-
ciho stroje opatieného brazdicim ramenem,
nesoucim alespoil jednu brézdici hlavu a
vikyvnym alespoilt kolem vodorovné osy a
naklddaci rampou s moZnosti zveddni a
spoudténi a uspofddanou pod brdzdicim ra-
menem, vyznacujici se tim, Ze je tvofeno
snimacim ustrojim (11) pro registraci po-
lohy brdzdiciho ramena (4) vzhledem k
brazdicimu stroji (3) a daldim snimacim.d-
strojim {12) pro registraci polohy naklada-
ci rampy (4) vzhledem k brézdicimu stroji
(3), pFiCemZ obé snimaci udstroji {11, 12)
jsou spojena se spoletnymn pFijimacim -
strojim (28), pro Fizeni Fidictho orgdnu v
zdvislosti na kombinaci signéllt obou sni-
macich ustroji (11, 12), pFiemZ Fidici or-
gan je urcen pro prerudeni pohybu bréazdi-
ciho ramena (1) smé&rem dolll a pohybu na-
kldadaci rampy (4) smérem vzhlru.

2. Zarizeni podle bodu 1 vyznadujici se
tim, Ze snimaci ustroji (11, 12} jsou tvofe-
na hydraulickymi vélci (13, 19) s pisty (14,
21) na pistnicich {17, 20}, kde hydraulické
véalce {13, 19]) jsou spojeny s brazdicim stro-
jem (3], zatimco pistnice (17, 20) jsou spo-
jeny s naklddaci rampou (4) a bréazdicim
ramenem (1) alespoii v doln{ ¢4sti rozsahu
jeiich vykyvu, pri€emZ pracovni prostory
(24, 29) obou hydraulickych vélcd (13, 19},
zmen3ujic{ se pri pohybu brédzdiciho rame-
na (1) smérem dolfi, popripadé pfri pohybu
naklddaci rampy (4] smérem vzhiiru, jsou
spojeny s dalS8im pracovnim prostorem (27)

hydraulického vdlce pfijimaciho ustroji
(28}, opatieného hydraulickym pistem (31},
s nimZ je spojen ridici orgdn pro pieruSeni
pohyb@t brédzdiciho ramena {1) a nakladaci
rampy (4).

3. Zarizeni podle bodu 1 nebo 2 vyznadu-
jici se tim, Ze pracovni prostory (24, 29, 27)
hydraulickych valch (13, 19) a hydraulic-
kého valce prijimaciho dstroji (28) jsou na-
plnény empiricky uréenym mnoZstvim hyd-
raulického prostfedku, zejména tuku.

4. Zarizeni{ podle bodu 1, 2 nebo 3 vyzna-
Cujici se tim, Ze snimaci dstroji (11) piifa-
zené bréazdicimu ramenu (1} je jednak u-
pevindno na bréazdicim stroji (3}, jednak je
spojeno s brédzdicim ramenem (1) pouze po-
hybové dorazem (16), pPi¢emZ doraz [16)
je v &innosti teprve, kdyZ brazdici rameno
(1} je v dolni polovin& rozsahu svislého
vykyvu.

5. Zafi{zeul podle jednoho z bodd 1 aZ 4
vyznalujici se tim, Ze p¥i hydraulickém po-
honu pohybu brazdiciho ramena (1) a na-
klddaci rampy (4) je ridici orgén tvofen
pistovymn Soupdtkem (34) s Fidicimi dréz-
kami (39, 40}, kterd soufasné tvoii spojent
hydraulickych potrubi, pro vyvozeni pohy-
bu brézdiciho ramena (1) smérem dold a
zveddni naklddaci rampy (4), se zpétnym
potrubim.

6. Zatizeni podle bodu 5 vyznadujici se
tim, Ze pistové Soupdtko (34) je spojeno s
hydraulickym pistem (31) hydraulického
vdlce prijimaciho tstroji {28), souose, po-
pFipadé tvoli jeden celek.

2 listy vykrest
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