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Linedrni vedeni pojezdii modulovych systémi, zejména pro teleskopicks zastieSeni bazénii

Oblast techniky

Technické fedeni se tyka konstrukce linedrniho vedeni pojezdit modulovych systémd, uréeného k
pouZiti zejména pro teleskopicka zastfedeni bazéni a vyuZivajiciho pouze jednu vodici ligtu.

Dosavadni stav techniky

V soudasné dobé se pro zakryti bazéni pouZivaji riizné systémy konstrukei, a to stacionarni skl4-
daci systémy, navijeci ¢i rolovaci zafizeni a velmi rozsifena jsou teleskopickd modulimi zastie-
Senf s riznymi druhy pojezdl. Mezi pevné moduldrmni systémy je moZno napiiklad zatadit prove-
deni popsana ve spisech CZ 16451 Ul nebo EP 2067912 a lamelové navijeci kryti je znamé
kromé¢ jineho ze spisii CZ 14381 Ul nebo EP 1923528.

U teleskopickych zastfeseni bazéni pfevladaji konstrukce s pojezdy vedenymi po kolejnicich
poloZenych na pevném podkladu po celé délce bazénu, piiem# pojezd ka?dého modulu je reali-
zovan po samostatné kolejnici. Pokud je poZadovaino odsunuti zastfeSenf mimo bazén, je nutno
kolejnice prodlouZit o délku posuvu. Odnimatetny kryt bazéni s horni pochozi plochou a pojez-
dy vedenymi po kolejnici je znamy ze spisu CZ 15532 U1. Konstrukce vlastnich pojezdd je fese-
na napiiklad ve spisech CZ 6286 Ul nebo CZ 2008-114 Al a pohon teleskopicky zasouvatelnych
segmentl zastfedeni pomoci nekonetného fetézového &i femenového pfevodu je popsan ve spise
CZ 7982 Ul. Z mnoha konstrukci teleskopickych modulérnich systémi s pojezdy kolejnicového
provedeni je pak moZno uvést feeni zndma ze spisit CZ 7992 U1, CZ 11466 U1, CZ 2006-456
Al, EP 1705314, EP 1964990 ncbo EP 1793055. Zpiisob aretovani moduld je dale popsén ve
spise EP 2317031 a konstrukéni fedeni, kdy se kolejidte zastfeSeni vyuXiva jako zérovei k
zakrylovani pielivového zlabu, je popsdno ve spise EP 2177692. PiestoZe jsou to reseni velmi
spolehliva, jejich znaénou nevyhodou je, Ze pro pohyb kazdého modulu je potfeba samostatn
kolejnice. Tyto kolejnice se rliznymi zpisoby skladaji vedle sebe a celkova. itka kolejnicovych
poli je tim vét§i, &im vice modull se pro zastieSeni pouZije. Kromé narufeni povrchu, vétdinou
dlazby, v okoli bazénu a nevalného estetického vjemu miZe na kluzkych kolejich dojit k trazu
pohybujicich se osob, pfedeviim déti. Pokud se jedn4 o zastfeeni sestdvajici ze tH a vice modu-
li, je souvisly pas koleji natolik 3iroky, e jeho pfitomnost odrazuje zédkazniky od pouZiti této
varianty veden{ pojezdi.

Proto bylo v posledni dob& vyvinuto a uvedeno do vyroby nékolik druhil bezkolejnicovych
modularnich systémd, jejichz spole¢nym znakem je, Ze jednotlivé moduly jsou propojeny &epy,
které jsou vedeny v drahich sousedniho modulu. Zisadni nevyhodou znimych feseni je jejich
funk&ni nespolehlivost a nedokonalé vedeni sousednich modulii, kdy dochézi k jejich nerovno-
mérneému posuvu na jednotlivych stranach a nasledng k tzv. kfiZeni moduli. Dal§im problémem
je, Ze pfi vedeni Cepii v drahdch dochazi vlivem tfeni ke ztiZenému posuvu moduli a samoziejmé
ke znatnému opotfebeni jejich styéngch ploch s nasledkem nutnosti pomémé Sasté vymény
téchto funkénich prvkl. RovnéZ problematické je u tichto bezkolejnicovych systémé zajisténi
fixace a odolnosti proti povétrmostnim vliviim, zejména vétru. VétSinou jsou pouzivany koliky,
které brani pouze nezédoucimu pohybu zastfe$eni v horizontalni roving, ale je nedostate¢né proti
vétSim poryviim vétru, které mohou zpisobit i zvednuti konstrukce ve vertikalnim sméru. Proto
byva doporu¢ovéno pouZivat daldi ukotveni systému pomoci doplitkovych élent, napfiklad lan &
kotev, coz pfinsi uZivateliim dal$i kompiikace spojenych s provozovanim. Vétsina vyse uvede-
nych nedostatkii je odstranéna v fefeni linearniho vedeni pojezdi teleskopicky zastfedovanych
bazénid uvedeného ve spise CZ 20650 Ul, tvofeného alespoii dvéma soub&né situovanymi
moduly opatfenymi pojezdovymi koly. Zakladni funkéni &len popisovaného modulového
teleskopického systému sestava z dvojice identickych podélnych profilovanych nosnych rami,
jejichZ horni ¢ast je upravena pro kyvné uloZeni nosného pouzdra modulu a na jejichz vzijemné
philehlych bo¢nich ¢astech jsou uchyceny vodici prvky, pfi¢emZ k ¢elim jak nosnych ramu, tak
nosnych pouzder jsou pfipevnény aretaéni cleny s fixaénimi prvky. Toto feSeni je jiz dostateéné
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spolehlivé, umoziiuje snadnou manipulaci a poméme vysoké zabezpeceni proti plsobeni vétru.
Jeho nedostatkem je, Ze neobsahuje Zadné vedeni pro posuv jednotlivych modulil zastfedeni,
takZe pii manipulaci spojené s otviranim ¢i zaviranim miZe dojit k vychyleni pohybu modulil od
idedlniho sméru, které znemoZni spriavné zaji§téni moduld v koncovych polohéch. Tento nedos-
tatek éasteCné eliminuje feSeni popsané ve spise AT 009520 Ul, kde je vyuZivano vodicich lan,
prochazejicich pfes kladky. Na trh bylo ronéz uvedeno teleskopické zastfedeni bazénd, které je
uloZeno v masivnim nosném ramu, které pro vedeni modull pouZiva kolejnici uloZenou pouze na
jedné strané bazénu. Vodici mechanismus je tvofen soustavou kladek &i pojezdovych kol vede-
nych vné boénich stén nosné kolejnice. Nevyhodou tohoto provedeni je vedeni moduli pouze po
jedné strané bazénu, a proto musi byt konstrukce nosného ramu znaéné masivni a tuhd, a tedy je
vyrobné a materialové nakladna. Dal§im nedostatkem je, Ze vnéjsi vodici mechanismus je naro¢-
ny na udrZbu, nebot’ dochazi k jeho zanasen{ nelistotami viivem vnéjich klimatickych podmi-
nek. RovnéZ je nevyhodné, Ze vodici mechanismus je nezakrytovany a jeho pohyblive Casti
mohou byt pii neodborné manipulaci zdrojem trazi obsluhy.

Ukolem piedkladaného feSeni je predstavit provedeni linearniho vedeni pojezdii modulovych
systémil, pouZitelného zejména pro teleskopicka zastfeieni bazéni, které by odstrafiovalo vyie
uvadéné nedostatky zndmych Fefeni, bylo konstrukéné pomérmé jednoduché, funkéné spolehlivé
a zajit'ovalo dokonalou fixaci zastfedeni i proti extrémnim povétrnostnim vliviim.

Podstata technického fefeni

Stanoveného cile je dosaZeno technickym Fefenim, kterym je linearni vedeni pojezdi modulo-
vych systémil, zejména pro teleskopicka zastfedeni bazénil, tvofené minimalné dvojici soub&iné
uloZenych identickych podélnych nosnych rami, které jsou upraveny pro zajisténi pojezdu a pro
uchyceni nosnych pouzder modult zastfeSeni a které jsou vybaveny pro realizaci soubéiného
teleskopického posunu moduli. Podstata fefeni spodiva v tom, Ze vedeni je opatieno dvojict
dutych vodicich profild, které jsou pevné uchyceny na ploie podél obrysi zastfe$ovaného prosto-
ru ve sméru soubéném s pfedpokladanym posuvnym pohybem nosnych pouzder modulid a které
jsou bo¢né otevieny smérem k nosnym ramim modulé, pfi¢emZ nosné ramy a vodici profily jsou
vzajemné spraZeny nosnymi rameny, kterd jsou vedena kolmo k podélnym osam nosnych rémd,
jsou opatfena na svych volnych koncich vodicimi ¢leny horizontalné posuvné uloZenymi v dutiné
vodicich profild a jejich délky pro piisluiné moduly jsou voleny tak, aby se vodici ¢leny uchyce-
né na jejich volnych koncich, nachizely v jedné roviné soubéZné s podélnymi osami nosnych
ramii.

Ve vihodném provedeni jsou vodici cleny tvofeny vodicimi koledky s vertikalni osou otadeni
uloZenymi na horni strané nosnych ramen, pfi¢emz poloha vodicich ¢lend v dutiné vodicich pro-
fil(l je vymezena protilehle smérovanymi vnitfnimi Zebry.

Dale je vyhodné, kdyZ nosna pouzdra krajnich modul zastfeSeni jsou vybavena integrovanym
systémem ovlddani, uzamykani, posuvu a aretace polohy moduldl, obsahujicim madlo, které je
opatfeno posuvnym jezdcem a zdmkem a které je pomoci ovladaciho lanka funkéné spfazeno s
aretaénim ¢lenem uzpl@sobenym pro zachyceni v koncové zaraZce, vytvorené &i pfipevnéné na
horni ploe vodiciho profilu.

Také je vyhodné, kdyZ nosné ramy a nosna pouzdra modulil jsou spfaZena vzijemné uhlové sta-
viteln&, kde osy nataCeni nosnych pouzder viiéi nosnym ramim jsou soub&Zné s podélnymi osami
nosnych rimi a v optimalnim pfipadé je uhlové stavitelné uloZeni nosnych rami a nosnych
pouzder realizovano pomoci spojovacich ¢lent, uchycenych boéné k ¢eliim nosnych rami a nos-
nych pouzder, kde spojovaci ¢leny jsou tvofeny spodnim dilem upevnénym k nosnému ramu a
homnim dilemn upevnénym k nosnému pouzdru a kde spodnf dil a homi dil jsou na prilehlych kon-
cich opatfeny nalitky tvarovanymi tak, Ze vytvafeji otoéné kloubové uloZeni ptilehlych styénych
ploch, pfi¢emZ vzijemna poloha spodniho dilu a horniho dilu je fixovana pomoci stahovacich
§roubil.
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Kone¢né je vyhodné, kdyZ jsou nosné ramy pro realizaci soubé&iného teleskopického posunu
moduld opatfeny vné situovanymi vodicimi kladkami, které zaji$tuji vzajemné spraZeni dvou
sousednich nosnych rdmii a jsou v jejich koncovych &astech upevnény tak, Ze jsou upevnény na
Jednom nosném ramu a ptitom valivé uloZeny ve vodici draZce prilehlého nosného rému.

Popsanym fedenim se dosahuje vys$siho utinku v tom, Ze pomémé jednoduchymi konstrukénimi
upravami je dosaZeno dokonalého soub&ného vedeni jednotlivych moduld zastiesen{ s moZnosti
zajisténi systému v riznych polohach otevieni &i uzavieni zastfe$eni. Dal$im pfinosem fedeni je
funkéni spolehlivost systému v prakticky beziidrzbovém provozu a jeho odolnost proti extrém-
nim povétrnostnim vlivim.

Popis obrazkii na pfipojenych vykresech

Konkrétni pfiklad konstrukce linedmiho vedeni pojezdii modulovych systémi pro teleskopicka
zastfeSeni bazénii je schematicky znidzomén na pfipojenych vykresech, kde:

obr. 1 je Celni axonometricky pohled na spodni &ast tHimodulového systému zastfedeni bazénu,
obr. 2 je zadni axonometricky pohled na systém z obr. 1,
obr. 3 je zadni axonometricky pohled na systém z obr. | bez vodiciho profilu,

obr. 4 je detailni axonometricky pohled na elni &ast vnitiniho modulu systému uchyceného nej-
bliZe vodicimu profilu,

obr. 5 je pfi¢ny fez zakladnim provedenim vodiciho profilu, a

obr. 6a a obr. 6b jsou schematicka znazornéni vedeni pojezdi s umisténim a odstupiiovanim nos-
nych ramen v otevieném a zavieném stavu zastfedeni.

Vykresy, kieré znazoriuji technické Fedeni, a nisledn& popsany piiklad konkrétniho provedeni
modulového systému v zidném pfipadé neomezuji rozsah ochrany uvedeny v definici, ale jen
objasiiuji podstatu technického Feseni.

Piikiady provedeni technického fedeni

Modulovy systém, u né¢hoZ je uplatiiovano linearni vedeni podle technického fedent, je v zdklad-
nim provedeni tvofen minimalné dvojici soub&Zné uloZenych identickych podélnych profilova-
nych nosnych rami 1 a dvojici dutych vodicich profilit 2 pevné uchycenych, nap#iklad ptilepe-
nych nebo piisroubovanych, na plose podél boénich obrysii zastfeSovaného prostoru, napfiklad
bazénu. Nosné ramy 1 jsou upraveny pro uloZeni neznazorn&nych pojezdovych kol a pro uchy-
ceni polohovatelné stavitelnych nosnych pouzder 3 modulii 4 zastfedeni. Toto uhlové stavitelné
uloZeni ve sméru kolmém k podélnym osam nosnych ramii 1 bez ohledu na sklon nosnych pouz-
der 3, a tedy i sklonu modul: 4, je realizovano pomoci spojovacich ¢lenid 9, uchycenych boéng k
¢elum nosnych ramil 1 a nosnych pouzder 3. Spojovaci &leny 9 jsou tvofeny spodnim dilem 91
upevnénym k nosnému rdmu 1 a hornim dilem 2 upevnénym k pouzdru 3 a kde spodni dil 91 a
homni dil 92 jsou na pfilehlych koncich opatfeny nalitky 911, 921 tvarovanymi tak, Ze vytvafeji
oto¢né kloubové uloZeni pfilehlych styénych ploch, pfiemZ vzdjemna poloha dili 91 a 92 je
fixovana pomoci stahovacich $roubd 93. Nosné ramy 1 jsou pro realizaci soub&ného teleskopic-
kého posunu moduli 4 opatfeny vné situovanymi vodicimi kladkami 10, které zajistuj{ vzdjemné
spfazeni dvou sousednich nosnych rami1 1 a jsou v jejich koncovych éastech ustaveny tak, ze
jsou upevnény, napiiklad pomoci Cepu, na jednom nosném ramu 1 a pfitom valivé uloZeny v
blize nespecifikované vodici draZce 101 ptilehlého druhého nosného rému 1, jak je patrné z
obr. 6. Vzdjemna poloha vodicich kladek 10 na nosnych ramech 1 dvou sousednich moduld 4 je
volena tak, aby byl umoZnén teleskopicky pohyb jejich nosnych pouzder 3, jak je schematicky
znazornéno na obr. 6. Jedno z moznych konstrukénich provedeni tohoto spiaZeni a konstrukce
nosnych rami 1 je pak popsano ve spise CZ 20650 Ul.
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Zadni stény 11 nosnych ramii 1 jsou v koncovych ¢astech opatieny horizontdlné situovanymi
soub&Znymi plochymi nosnymi rameny 5 vedenymi kolmo k podélnym osadm nosnych rami 1.
Nosna ramena 5 jsou opatiena na svych volnych koncich vodicimi éleny 6, tvofenymi s vyhodou
na horni strané nosnych ramen 5 otoéné ulozenymi vodicimi kole¢ky s vertikalnf osou otaleni.
Délky nosnych ramen 35 pro pfislu¥né moduly 4 jsou voleny tak, aby se jejich volné konce, a tedy
i vodici ¢leny 6, nachazely v jedné roviné soubézné s podéinymi osami nosnych rami 1. Vodici
¢leny 6 jsou pak horizontalné posuvné uloZeny v dutiné smérem k nosnym ramim 1 bo¢né otev-
fenych vodicich profili 2, kde je jejich pfesna poloha vymezena protilehle smérovanymi vniti-
nimi Zebry 21. Z hlediska funk&nosti systému je vyhodné, kdyZ vZdy nosny rdm 1 nejmensiho
modulu 4 je opatfen nosnymi rameny S na obou svych koncich a u daliich nosnych ramg | jsou
nosna ramena 3 upevnéna pouze na jejich vnitfnich koncich.

Nosna pouzdra 3 krajnich, tedy koncovych, modult 4 zastfe$eni jsou pak vybavena blize kons-
trukéné nespecifikovanym integrovanym systémem oviadani, uzamykani, posuvu a aretace polo-
hy moduli 4. Tento systém v konkrétnim zndzorméném piipadé obsahuje madlo 7, ktere je opat-
feno posuvnym jezdcem 71 a zamkem 72 a které je pomoci ovladaciho lanka 73 funk&né spfaZe-
no s aretaénim ¢lenem 8 uzpiisobenym pro zachyceni v koncové zaraZce 22 vytvorené Ci piipev-
néné na horni plose vodiciho profilu 2.

Pfi otevirani &i zavirani zastieSeni se jednotlivé teleskopicky uspofadané moduly 4 posouvaji v
soubéZném sméni, kdyZ pfi montazi jsou jednotlivé vodici ¢leny 6 nosnych rami 1 nasunuty do
dutin vodicich profili 2 a soufasné je pomoci kloubového nastaveni dili 91, 92 spojovaciho
¢lenu 9 slicovana souosost uloZeni pojezdovych kolecek, vodicich ¢lenit 6 a vodicich kladek 10,
piitemz se rovnéz koriguje thlové nastaveni jednotlivych konstrukénich dild moduli 4.

Popsané vyobrazeni modulového systému neni jedinou moZnou konstrukéni variantou podle
technického fedeni, ale bez vlivu na jeho podstatu nemusi byt vodici profily 2 vyrobeny z jed-
noho dilu, ale mohou byt vytvofeny sloZzenim dvou éi vice do sebe zapadajicich dili, stejné tak
nemusi byt vodici &leny 6 tvofeny vodicimi koleéky a mohou byt realizovany kluznymi loZisky
nebo jinymi Eleny standardné pouZivanymi Kk zajisténi vzajemné posuvného pohybu dvou kons-
trukénich prvka. Popsané linearni vedeni modulovych systémil miiZze byt pouZito pro rizne teles-
kopicky zasouvatelné ¢leny, aniz by musela byt dodrZena podminka vzidjemného stavitelného
uloZeni nosnych ramu 1 a nosnych pouzder 3 modulii 4. Pro zajisténi dokonalé funkce predmét-
ného linedrniho vedeni pak neni nezbytnou podminkou pouZivani popsaného integrovaného sys-
tému ovladani, uzamykani, posuvu a aretace polohy moduli 4, ktery je viak vyhodny z hlediska
dosazeni uZivatelského komfortu pfedstavovaného feseni.

Priimyslova vyuZitelnost

Lineami vedeni pojezdd modulovych systémid podle technického feSeni je uréeno zejména pro
teleskopicka zastfe$eni bazéni, ale neni vyloudena vhodnost jeho vyuZiti i v jinych odvétvich,
napiiklad pro zastfefeni skleniki nebo jinych objekti ¢i prostranstvi.

NAROKY NA OCHRANU

I. Linearni vedeni pojezd modulovych systémi, zejména pro teleskopicka zastfeSeni bazénu,
tvofené minimalné dvojici soubézné ulozenych identickych podélnych nosnych rami (1), ktere
jsou upraveny pro zajisténi pojezdu a pro uchyceni nosnych pouzder (3) modull (4) zastfeSeni a
které jsou vybaveny pro realizaci soubéZného teleskopického posunu modult (4), vyznadu-
jici se tim, Ze je opatfeno dvojici dutych vodicich profili (2}, které jsou pevné uchyceny
na plode podél obrysil zastfeSovaného prostoru ve sméru soubéZném s pfedpoklidanym posuv-
nym pohybem nosnych pouzder (3) moduli (4) a které jsou boéné otevieny smérem k nosnym
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ramim (1) moduld (4), pfi¢emz nosné ramy (1) a vodici profily (2) jsou vzajemné spfazeny nos-
nymi rameny (5), ktera jsou vedena kolmo k podélnym osdm nosnych rami (1), jsou opatfena na
svych volnych koncich vodicimi &leny (6) horizontalné posuvné uloZenymi v dutiné vodicich
profilit (2) a jejich délky pro pfisluiné moduly (4) jsou voleny tak, aby se vodici &leny (6) uchy-
cen€ na jejich volnych koncich, nachdzely v jedné roviné soubéiné s podélnymi csami nosnych
rémi (1).

2. Linedmni vedeni pojezdi modulovych systémil podle niaroku 1, vyzmaéujici se
tim, Ze vodici Eleny (6) jsou tvofeny na homi strané nosnych ramen (5) otoiné uloZenymi
vodicimi kolecky s vertikalni osou otaceni.

3. Linedrni vedeni pojezdii modulovych systémi podle naroku 1 nebo 2, vyznadujici
se tim, Ze poloha vodicich élent (6) v dutiné vodicich profila (2) je vymezena protilehle
smérovanymi vnitinimi Zebry (21).

4.  Linedrni vedeni pojezdi modulovych systémii podle nékterého z naroki 1 az3, vyzna-
¢ujici se tim, Ze nosny ram (1) nejmensiho modulu (4) je opatfen nosnymi rameny (5) na
obou svych koneich a u daldich nosnych rdmi (1) jsou nosna ramena (5) upevnéna pouze na
Jjejich vnitinich koneich.

5.  Linearni vedeni pojezdii modulovych systémi podle nékterého z narokii 1 az4, vyzna-
Sujici se tim, Ze nosnd pouzdra (3) krajnich moduldi (4) zastieSeni jsou vybavena
integrovanym systémem ovladani, uzamykani, posuvu a aretace polohy modulii (4), obsahujicim
madlo (7), které je opatfeno posuvnym jezdcem (71) a zdmkem (72) a které je pomoci
ovladaciho lanka (73) funkéné spfaZeno s aretaénim ¢lenem (8) uzplsobenym pro zachyceni v
Koncov¢ zaraZee (22), vytvofené ¢i piipevnéné na homni plose vodiciho profilu (2).

6.  Linedrni vedeni pojezdi modulovych systémi podle nékterého z narokd 1 az 5, vyzna-
Cujici se tim, Z¢nosné ramy (1) a nosnd pouzdra (3) modulil (4) jsou spfazena vzajemné
uhlove stavitelné, kde osy natadeni nosnych pouzder (3) vii¢i nosnym ramim (1) jsou soub&Zné s
podélnymi osami nosnych rami (1).

7.  Linearni vedeni pojezdi modulovych systémid podle naroku 6, vyznadujici se
tim, Ze Ghlové stavitelné ulozeni nosnych rami (1) a nosnych pouzder (3) je realizovano
pomoci spojovacich €leni (9), uchycenych boéné k ¢elim nosnych rdmi (1) a nosnych pouzder
(3), kde spojovaci Cleny (9) jsou tvofeny spodnim dilem (91) upevnénym k nosnému ramu (1) a
hornim dilem (92) upevnénym k nosnému pouzdru (3) a kde spodni dil (91) a homi dil (92) jsou
na pfilehlych koncich opatfeny nalitky (911, 921) tvarovanymi tak, Ze vytvaieji otoéné kloubové
uloZeni pfilehlych sty¢nych ploch, pficem# vzajemni poloha spodniho dilu (91) a horniho dilu
{92} je fixovana pomoci stahovacich $roubi (93).

8. Linedmi vedeni pojezdd modulovych systémit podle nékterého z ndrok( 1 az7, vyzna-
¢ujici se tim, Ze nosné ramy (1) jsou pro realizaci soubéZného teleskopického posunu
modulll (4) opatfeny vné situovanymi vodicimi kladkami (10), které zajidt'uji vzajemné spraZeni
dvou sousednich nosnych rami (1), a jsou v jejich koncovych &astech ustaveny tak, Ze jsou
upevnény na jednom nosném ramu (1) a pfitom valivé uloZeny ve vodici draZce (101) pfilehlého
nosného ramu (1).

6 vykresi
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