POPIS VYNALEZU |197 430
o K AUTORSKEMU OSVEDCEN] | ™
R 60

23) v nf{ priori
fzzg P,%;‘,;;;‘ngmgtg 1" 75 (51) Int.Cl> B 66 F 19/00

21) PV 7862-75

URAD PRO VYNALEZY
: (40) Zvefejngno 31 08 79
A OBJEVY (45) Vydéano 01 5 82
(75)
Autor vynélezu JURKAS JOSEF, PRAHA
(54)

Menipuladni za¥izeni pro predméty uklddené

do loZiskového zévésu
1

Vyndlez se tykd manipuladniho za¥izeni pro predméty uklddaené do loZiskového zévéamu,
zejména predmty, u kterych se poZaduje jejich oté8eni nebo naklépéni v loiiskovém zévésu
ve zdviZené poloze,

Typickym pFedstavitelem pFedmétu, u ndhoi dochézi k dasté manipulaci pii skladovéni
a pouziti a u ndho# se po¥aduje také moZnost rotainiho pohybu v loZigkovém zév&su pii od-
vijenf, je kabelovy buben pro silové, telefoni a jiné kabely. Manipulace s kabelovymi bub-
ny je dvojiho druhu, jednak pfemis%ovéni a jgdnak odvijend,

Dosud jsou pouiivény voziky, u kterjch se naloZeni, tedy zdviZen{ do transportni po-
lohy, provédi bud na principu péky, pFidemi otodny bod mi¥e byt v ose pojezdovich kol,
nebo je zdvihdni provéddno samostainym mechanismem, jako napi{klad h¥ebenovim nebo hydrau-
lickym zdvihékem e podobn&, Prvni piipad, to je pouziti pdkového mechanismu, je omezen
mo¥nostmi voldby silovich & zdvihovyich pomérd. Pro vdtdi hmotnosti bubnl vychdzi ovlddaoi
péka }i%¥ znadnd dlouhd a vezmeme-li V Yvehu jeji zdvih, byla by z fyziologického hlediske
pro ovlddéni zcela nevhodné. Provedeni se samostatnim zdvihacim mechanismem je vyrobné
znednd slo¥itd)8i a ndrodndjs{i jak na udribu, tak manipuladnd.

Vide uvedené nedostatky jsou odstrandny manipuladnim ze¥izenim pro pfedméty uklddané
do loiiskového zév¥eu, sestévajici ze dvou parslelnich, p¥idkami apojenych boéniec, ve
kterych je ne spoledné ose upraven 1o§iskovj zdvds, pro ulozeni Sepl pFedmdtl, piidemi
bo¥nice jsou opatfeny alespon jednou podpdrou a alespon jednim madlem, podle vynélezu,
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jeho# podstate spodivd v tom, Ze kaZdd bodnice Je ne stran$, opadné od miste, kie je na

bodnici upraveno madlo, opatiens odvelovacim rémem, ktery mé tvar k¥ivky druhého fédﬁ,
kterd protind kru¥nici opsanou z osy loZiska manipuladniho za¥izen{ podstavou manipulova-
ného pFedm$tu, a fe ka¥dd bolnice je opatiena alespon Jednfm pojezdovim kolem, pF¥i¥em¥
vzddlenost alespon jedné 3dsti obvodu pojezdového kola od osy loZiska manipuladniho za¥ize=-
ni je v&t3{, nef polomsr krufnice, opsané z loiiske manipuladniho za¥izen{ podstavou mani-
pulovaného piedm&tu, & kiivka, do které je upraven odvalovaci rém bodnice, obvod pojezdo~
vého kola protind. Podstatou manipuladniho zafizeni je ddls to, Ze kaZdéd bodnice je opatie~
ne kolem, jeho¥ alespon G&st obvodu pFesahuje vn¥jd{ obrys bodnice a vzddlenost kterého-
koliv hodu kola od osy loZiska manipula®niho za¥izeni je menZi ne% polomér kruinice opsané
2 osy lofigka manipuladnfho za¥izen{ podstavou manipulovaného pFedm&tu.

Navrhovené provedeni za¥izeni umofnuje rovnomdrné rozlofeni ovlddaci s{ly do celého
pribdhu menipuladniho zdvihu, co¥ umoinuje, pFi stejném zdvihu, zveddni pFedm¥td o mnohem
v&t81i hmotnosti. Zéroven je zachovdna jednoduchost proveden{ i manipuladni, co¥ vede ke
zvysSieni bezpednosti p¥i prdoi s t&Zkymi b¥emeny.

Na pFipojenych vykresech jsou ve schematickych bokorysech zndzorndny t¥i pFiklady
provedeni manipuladniho za¥izeni podle vyndlezu., Na obr. 1 je zndzorndno manipuladni zeii-
zeni{ v poloze pfed zvednutim piedmdtu; ne obr. 2 menipuladni zaPizeni v pojezdové poloze;
ne obr. 3 menipulaéni za¥izeni postavend na opdrce; na obr. 4 je zndzornéno alternativni
provedeni manipuladniho zai¥izeni a na obr. 5 je zndzorndno manipula¥ni zafizeni, jehof od-
valovaci rém méd tvar spirély.

Manipuladni za¥{zeni je provedeno jako sestava dvou bodnic | (viz obr. 1) spojenych
na nékolike mistech spojnicemi. V boSnicich 1 jsou ne spoledné ose upravena loZiska 2 pro
ulofeni &epd 3 piedmdtu 4, nap¥iklad kabelového bubnu, ktery Je umistén mezi bodnicemi 3.
Na jedné strand od loZiske 2 jsou bo¥nice I vybaveny pdkou 5. Spojnice na jejich koneci
tvofd madlo 6 pro manipulaci se zafizenim, Na druhé strand jsou bodnice opatieny odvalova-
oim rémem 7. Odvalovecl rdm ] je z funkinfho hlediske nejdileZitdj¥{i Sdst manipuladniho
za¥izen{, Po ndm dochdzi k odvalovéni po podlaze 8 p¥i zdvihdni pFedmdtu 4. Volbou tvaru
odvalovaciho rdmu 7 bo¥nice | mohou byt rozhodujicf mérou ovliivnény pracovni podminky.
Nap#ikled tak, aby co nejvice odpovidaly fyziologii tkonu, tj. s preferenci poddtedniho
trhu, respektovéni zmény sméru vynaeklddané aily na madle § v pribdhu zdvihu apod. Pokud
preferujeme rowvnomdrnost rozloZeni ovlddaciho momentu v celém pribshu manipuledniho zdvihu,
nebo chceme manipuladni zeiizeni poufivat pro piedmdty 4 o rizné viSce Sepu 3 nad podlahou
- 8, mus{ byt pouiito odvalovaciho rdmu 7 tvaru spirdly. Z hlediska vfrobnd téchnologiekého
Je zase vyhodné je-1i odvalovaci rdm T upraven do tvaru kruZnice &i kruhového oblouku,
Manipuladni za¥izeni je dédle vybaveno pojezdovymi koly 9 e opdrkou 10, na kterou ze¥fzenf
dosedne po ukondeni manipuladniho zdvihue.

Popsané usporddéni umo¥nuje nato¥eni manipula¥niho zaiizeni do takové polohy, kdy vyi-
ka loZiska 2 nad podlahou § Jje stejnd, nebo mensi, ne’ vyika Sepu 3 pFedm&tu 4 nad podlshou
8 (obre 1)e V této poloze mife byt pfedmét 4 evimi Sepy 3 pohodlnd zavéSen do loFimek 2.
Ndsledujioim otd8enim za¥izeni dojde k odvalovdni rdému J po podlaze 8 a zdvihdni pFedm&tu
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4, aZ do transportni polohy (6br. 22, kdy menipulaéni zafizeni spolivé na pojezdovych
kolech 9 a t8%15t& predmdtu 4 je nad osou pojezdovych kol 9. Manipulant p¥i pojiZddni pie-
kondvéd pouze trakéni odpor za¥izeni, zatimco hmotnost pFedm¥tu 4 se na madle 6 jiZ nepro-
Jevuje. Manipuladni zaffzeni miZe byt pouiivéno také jako stabilni stojan nap¥iklad p¥i
odvijeni kabelu. Tehdy je ustavime do takové polohy, kdy spodivé opdrkou 10 na podlaze 8
(obr. 3). Opérka 10 je situovéna tak, aby se v uvedend poloze t¥%i¥t¥ pFedm¥tu 4 nachdzelo
mezi ni a pojezdovym kolem 9. .

Dosud bylo popisovéno manipuladni za¥izend mobilni, tj. opat¥ené pojezdovymi koly 9.
V praxi viéek pfichdzeji v dvahu 1 p¥ipady, kdy je Zdddno pouhé zvednuti pfedmStu 4 na
mnist8, Tehdy miZe byt poufito manipx:.laéniho za¥izeni tvo¥eného dvéme bodnicemi 1 kotoudo-
vého tvaru (obr. 4), spojenymi na n&kolika mistech obvodu, p¥idem# spojnice mohou byt po~
uifvény jako madla 6 p¥i manipulaci. V tomto pF¥ipad¥ je manipulovén predmst 4, kterf nemd
kruhovy bokorys, aviek pii zdvihéni opisu,jé jeho podstava 11 kruZnici 12, respektive jej{
ddst. Podminkou zlstdvd, aby se tato kru¥niece 12 protinala s k¥ivkou odvalovaciho rdmu 1.
Manipuladni za¥izeni je opét vybaveno opdrkou 10, kterd po dosaZeni nejvétdi vzddlenosti
loZiska 2 od podlahy 8 dosedne na podlahu 8. Pro snadné premisfovéni je kaZdd boéniqe 1
za¥izeni opatiena kolem 13, které pfednivd pFes obrys odvalovaciho rdmu ], aviak nepiesa-
huje kruZnici 12 opsanou z loéiaka 2 podstavou 11 predmstu 4.

Pi#fkladem provedeni manipuladniho za¥izeni pro manipulaci s pFedmdty 4 o rizné vysce
gepu 3 nad podlahou 8 & se zachovénim konstantniho ovlddaciho momentu v celém prﬁbéhu
manipuladniho zdvihu Je provedeni, jehoZ odvalovaci rém J je upraven do tvaru logaritmické
spirdly (obr. 5). KruZnice 12 peand z lofiska 3 podstavou 11 pFedmStu 4 zde opét protind
obrys odvalovaciho rdmm T. Nﬁ rozd{il od pFedchézejicich provedeni nenastane v tomto piipa-
4& dosaZenim zvolené nejvét3i vzddlenosti podstavy 11 pFedmd8tu 4 od podlahy 8 rovnovéha
sil a zai":;zeni musi bft v této poloze zvl4s¥ zaji¥téno. Jako p¥iklad zajisténi je poufita
opdrka J_Q,‘ upevnénd na zafizeni otodn¥ v lofisku 14 tak, Ze mife byt po dosaien{ zvolené
polohy odklopena a% k dorazu 15 a vzep¥ena do podlahy 8.

Manipuladniho rdmu podle vyndlezu moZno pou¥it pro manipulaci s kabelovymi bubny, s
nddobami na zdravotnd Skodlivé létky, jako jsou napiiklad demifony kyseliny. Pro manipu-
laci s vysypnymi kontejnery e viude tam, kde je t¥eba nadzdvihnout pFedm$t pomSrnd malou
silou & moZnosti v dosaZené poloze jeJ naklép&t, nebo jim otddet v ose zdviamu.
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PREDMET VYNLALEZU

Manipuladni za¥izeni pro pFedméty kladené do lofiskového zévésu, sestdvajiol ze dvou
paralelnich, pii¥kami spojenych boénic, ve kterych je na spoledné ose upraveno loZisko,
pro uloi.ni Sepd pFedm$tu, p¥ilemi bodnice jsou opatFeny alespon jednou podpérou a
alespon jednim spolednfm madlem, vyznadené tim, Ze kaZdd bodnice (1) 30 na strand opad~
né od mista, kde je na bodnici (1) upraveno madlo (6) opat¥ena odvelovacim rdmem (7,
ktery mé tvar k¥ivky druhého Fddu, kterd protind kruZnici (12) opsanou z osy loZiska
(2) manipuladnihe za¥izeni podstavou (11) manipulovaného pFedmdtu (4).

Manipuladni za¥{zen{ podle bodu 1, vyznalené tim, Ze kaZdd bodnice (1) je opatfena
alespon jednim pojezdovym kolem (9), pPi¥emi vzddlenost alespon jedné &4sti obvodu
tohoto pojezdového kola (9) od osy loZiska (2) manipuladniho za¥izenf je v8t31{ nei
polomdr kruinice (12) opsané z loZiska (2) manipuladniho zafizeni podstavou (11) mani-
pulovaného predm3tu (4) a k¥ivka, do niZ Je upraven odvaelovaci rém (7) bodnice (1),
obvod pojezdového kola (9) protind.

Manipuladni za¥izeni podle bodu i, vyznadené tim, Ze kaZdd bodnice (1) je opatiena
kolem (13), jeho alespon jedna ¥4st obvodu pFesahuje vndj¥i obrys bodnice (1) a vzdd-
lenost kterdhokoliv bodu kola (13) od osy loZiska (2) manipuladniho za¥izeni je mendi
ne¥ polomdr kruinice (12) opsané z osy loZiska (2) manipu}a&niho za¥izeni podstavou
(11) manipulovaného pFedmdtu (4). '

5 vykresd
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