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(57) Anotace:
Mechanické ruka pro vyjmuti jadrovych vyvrti je sestavena z
tichopné hlavy (1) s jednotlivymi sviracimi segmenty (5),
tubusu (2) a pfevodového mechanismu (4). Uchopna hlava (1)
mechanické ruky je tvofena hlavici valcového prifezu. Po
obvodu hlavice jsou vyvrtiny minimain& dva otvory, v nichZ
jsou zasunuty vodici prvky. Na vodicich prvcich jsou z vn&jsi
&asti pfipevnény sviraci segmenty (5). Tubus (2) miZe byt
opatfen jednou nebo dvéma ergonomicky tvarovanymi
rukojet'mi (6), které umoZiiuji snadnou manipulaci se
zafizenim. Na opa¢né strang tubusu (2), neZ je uchopnd hlava
(1) se sviracimi segmenty (5), je umistén ovlada¢ sily, nutné
pro sevieni vzorku pomoci ichopné hlavy (1) se sviracimi
segmenty (5). Sevieni vzorku sviracimi segmenty (5) je
provedeno pfevodovym mechanismem (4), umisténym uvnitf
tubusu (2). Mechanismus (4) umoZiiuje plynuly pohyb viech
sviracich segmentd a plynuly narust sily k sevieni jadrového
vzorku.
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Mechanicka ruka pro vyjmuti jédrovycl)"ilyvrtﬁ

Oblast techniky

Vynalez se tyka oblasti stavebnictvi a strojirenstvi. Mechanick4 ruka dle vynalezu je vyuzitelna
pro vyjmuti vzorkii z konstrukce. Mechanicka ruka je uréena pro manipulaci a vypro§t'ovani
jadrovych vyvrtl ze slepych a hlubokych vyvrti. Vyuziti zafizeni je mozné pfi béZzném odbéru
vzorkil z betonovych, Zelezobetonovych, dritkobetonovych, vlaknobetonovych nebo zdénych
konstrukci. Dalsf vyuZiti je pfi vyjmuti nesoudrznych &sti vyvrtl, pfipadné ¢asti vyvrtd z vetsi
hloubky.

Dosavadni stav techniky

Jadrové vyvrty slouZi k ové&fovani pevnosti v tlaku, pribéhu trhlin v konstrukci, ptipadné k
ovefeni hloubky karbonatace betonu. Provadi se pomoci vrtnych souprav s jadrovou korunkou
riznych priméri. Vylomeni vyvrtu dnes probiha pomoci sekace, ktery je vraZen do
profezan¢ho obvodu vyvrtu. Po vylomeni jadrového vyvrtu jsou v praxi vyvrty vyjimany
podebranim vzorku hranou sekade, ptipadné jednohoy ¢i dvojice plochych drati. Takové
vyjmuti vzorku je mnohdy velice problematické. Dalsi nepiijemnosti nastdvaji v pripadé
vzorkd odebiranych ze Zelezobetonovych, dratkobetonovych, vldknobetonovych konstrukci,
kde se pracovnik vétsinou neobejde bez navrtani vzorku z licové plochy, vlozeni hmozdiny a
nasroubovani vytrzné tyée. Navrtanim vzorku se ale nutné prodluZuje délka vyvrtu a tim se také

zvysuje rozsah zésahu do posuzované konstrukce.

Pfi pouZiti mechanické ruky sta¢i nasadit btity do profezu a lehkym pootoéenim hlavice seviit
vyjimany vzorek. Mechanicka ruka byla testovana pfi realném odbéru jadrovych vyvrtd. PH
odbéru vzorkdi byl vytrzen vzorek, ktery byl vose vzorku spojen s puivodni konstrukci
betonatskou oceli (primér 12 mm) v délce zakotveni tyCe cca 40 mm, pod navrtanim jadrového
vyvrtu. Vyznamnou ulohu bude mit toto zatizeni predevsim pti diagnostice dratkobetonovych

ploch, kdy vyvrt zistava zachycen na drétcich u spodnicho povrchu vzorku.
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Podstata vynalezu

N
Uvedené nevyhody do zna¢né miry odstratiuje l\;ﬁ&echanické ruka pro vyjmuti jadrovych vyvrtd.
Mechanicka ruka pro vyjmuti jadrovych vyvrti je sestavena z uchopné hlavy s jednotlivymi
sviracimi segmenty, tubusu pievodového mechanismu. Uchopné hlava mechanické ruky je
tvofena hlavici valcového priifezu. Po obvodu této hlavice jsou vyvrtany minimalné dva otvory,
v nichZ jsou zasunuty vodici prvky. Na vodicich prvcich jsou z vnéjsi Casti ptipevnény sviraci
segmenty. Tubus miZe byt opatfen jednou nebo dvéma ergonomicky tvarovanymi rukojet'mi,
které umoZiiuji snadnou manipulaci se zafizenim. Tubus zajiStuje ucinnou ochranu
pfevodoveho mechanismu pied poskozenim a plsobenim prachu. Délka tubusu umoZziiuje
bezproblémové vyjmuti vzorku i zvetsi hloubk); napf. pfi odbéru vzorku z vozovkového
souvrstvi. Na opacné stran¢ tubusu, neZ je uchopna hlava se sviracimi segmenty, je umistén

ovladac sily, nutné pro sevieni vzorku pomoci uchopné hlavy se sviracimi segmenty.

Sevfeni vzorku sviracimi segmenty je provedeno ptevodovym mechanismem, ktery umoziiuje
plynuly pohyb viech sviracich segmentii a plynuly nartst sily k sevfeni jadrového vzorku.
Délka sviracich segmentli umoziiuje uchopeni jadra vyvrtu i v pfipadé jeho poskozeni. Na
uchopnou hlavu je pomoci bajonetu ptipevnén tubus, uvnitf kterého je umistén pfevodovy
mechanismus. Pfevod a regulace sily vyvijené na sviraci segmenty je pfenaSen pomoci zavitové
tye a lanovych ptevodii s centralni matici. Ta je umisténa na spodni Casti zavitové tyce. Zpétny
chod sviracich segmenti je teSen pruznymi ¢leny, umisténymi ve vodicich
segmentech Gichopné hlavy mechanické ruky. Sila na zavitovou ty¢ je vyvijena otiadenim
hlavice. Pfevod a regulaci sily vyvijené na sviraci segmenty je mozné také pfenasSet pomoci
hydraulického pistu, ktery nahrazuje piivodni zavitovou ty¢. Tento pist je umistén v tubusu a

ichopné hlavé mechanické ruky.

Pro ucely této ptihlasky se pfevodovym mechanismem rozumi naptiklad pfevod mechanicky,
lanovy, hydraulicky ¢ jejich kombinace.

Pruznym ¢lenem pro ucely této ptihlasky miize byt napt. pruzina.



Prehled obrazkd na vykresect

A
Na obr. 1 je znizornéna Mechanicka ruka pro vyjmuti jadrovych vyvrti podle vynalezu

v provedeni s pfevodem realizovanym pomoci zavitové tyce.

Ptiklady provedeni vynéalezu

Pfiklad 1

Mechanicka ruka je sestavena z tichopné hlavy 1 s jednotlivymi sviracimi segmenty 5, tubusu 2
a pfevodového mechanismu 4. Uchopn4 hlava 1 mechanické ruky je tvofena hlavici valcového
prifezu. Po obvodu hlavice jsou vyvrtany minimalné dva otvory, v nichZ jsou zasunuty vodici
prvky. Na vodicich prvcich jsou z vn&jsi ¢asti pfipevnény sviraci segmenty 5. Tubus 2 maze
byt opatfen jednou nebo dvéma ergonomicky tvarovanymi rukojetmi 6, které umoziuji
snadnou manipulaci se zafizenim. Tubus 2 zajistuje cinnou ochranu pievodového
mechanismu 4 pfed podkozenim a pﬁsobsnim prachu. Na opa¢né strané tubusu 2, nez je
tuchopna hlava 1 se sviracimi segmenty § i,}\e umistén ovlada¢ silyx nutné pro sevieni vzorku

pomoci uchopné hlavy 1 se sviracimi segmenty 5.

Sevieni vzorku sviracimi segmenty 5 je provedeno pfevodovym mechanismem 4, ktery
umoziiuje plynuly pohyb viech sviracich segmentt 5, tedy i plynuly nardst sily k sevfeni
jadrového vzorku. Délka sviracich segmentti 5 umoziiuje uchopeni jadra vyvrtu i v ptipadé jeho
poskozeni. Na tuchopnou hlavu 1 je pomoci bajonetu pfipevnén tubus 2, uvnitf kterého je
umistén pfevodovy mechanismus 4. P¥evod a regulace sily vyvijené na sviraci segmenty je
pfenaSen pomoci zdvitové tyce 7 a lanovych prevodd s centralni matici 8. Ta je umisténa na
spodni ¢asti pfevodového mechanismu 4. Zpetny chod sviracich segmenti 5 je feSen pruznymi
Cleny 3, umisténymi ve vodicich segmentech tuchopné hlavy 1 mechanické ruky. Sila na

zavitovou ty¢ 7 je vyvijena otatenim ovladade sily.

Ptiklad 2

Ptikladné provedeni vynalezu podle ptikladu 2 se lisi od pfikladného provedeni ptikladu 1, tim,
Ze pohyb sviracich segmentd 5 je realizovan pomoci lanového pfevodu, ktery je v misté

pfechodu z tubusu 2 _do uchopné hlavy 1 doplnén o kladky. Kladky tak sniZuji odpor lanovych
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ptovdi o télo mechanické ruky. Navrat sviracich segmentt 5 je feSen pomoci osazeni pruznych

¢leni1 3 na télech sviracich segmentt 5.

Priklad 3
Ptikladné provedeni vynalezu podle ptikladu 3 se lisi od piedchozich ptikladnych provedeni 1a
2 tim, Ze pfevod sily sviracich segmentii 5 je realizovén pomoci hydraulického pistu umisténého

v tubusu 2 a ichopné hlavé 1 mechanické ruky.

Primyslova vyuZitelnost

Mechanickd ruka pro vyjmuti jadrovych vyvrti se jevi jako vhodny doplnék vybaveni
jadrovych vrtacich souprav, ptedev$im pii odbéru vzorkd. Zatizeni vyrazné ulehdi vlastni odbér
a zvysi komfort odbéru pfi vyjiméni vzorkd napf., pod hladinou vody, z velké hloubky, nebo

zaklinénych vyvrtlia
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PATENTOVE NAROKY

1. Mechanicka ruka pro vyjmuti jadrovych vyvrtl, vyznaujici se tim, Ze je sestavena

z ichopné hlavy (1) valcového pritfezu s jednotlivymi sviracimi segmenty (5), tubusu
(2) a pfevodového mechanismu (4), kdy po obvodu uchopné hlavy (1) valcového
priifezu jsou vyvrtany minimalné& dva otvory, v nichZ jsou zasunuty vodici prvky, na
které jsou z vnéjsi Casti pfipevnény sviraci segmenty (5), na uchopnou hlavu (1) je
piipevnén tubus (2), uvnitf kterého je umistén ptevodovy mechanismu (4), ptes ktery
Je realizovéan pfevod sily a ktery je tvofen zavitovou ty¢i (7) a lanovym pfevodem

s centralni matici (8), kdy pocet lan je shodn)LS_chlem_smra ich segmenti, pfi¢emz
ol Mac?'%“@—;ﬁ
centralni matice (8)(pr1 otaceni zém vyﬁnava posuvny pohyh Jsou k ni

uchycena lana lanového pievodu, v tichopné hlave (1) mechamcke ruky jsou
umistény pruzné ¢leny (3), a to tak, Ze jsou uspotadany pro silové pusobeni proti
sviraci sile vyvozené pfevodovym mechanismem (4), pro odtladovani sviracich
segmentl (5) do polohy vzdalené od uchopné hlavy (1) pfiemzZ kazdy z pruznych
¢lend (3) pfislusi jednomu sviracimu segmentu (5) fﬁé’ opacné strané¢ tubusu (2), nez je

uchopna hlava (1) se sviracimi segmenty (5) je umistén ovladad sviraci sily.

Mechanicka ruka pro vyjmuti jadrovych vyvrtﬁ, vyznalujici se tim, Ze je sestavena
z uchopné hlavy (1) valcového priitezu s jednotlivymi sviracimi segmenty (5), tubusu
(2) a ptevodového mechanismu (4), kdy po obvodu uchopné hlavy (1) valcového
priifezu, jsou vyvrtany miniméln& dva otvory v nich jsou zasunuty vodici prvky, na
které jsou z vn&jsi Casti pfipevnény sviraci segmenty (5), na ﬁchopnou hlavu (1) je
piipevnen tubus (2), uvnitf kterého je umistén prevodovy mechamsmusél) ptes ktery
Je realizovan pfevod sily a ktery je tvofen hydraulickdm pistem napOJenym na lanovy
prevod/ tkdy pocet lan je schodny s poétem sviracich segmentd, v uchopné hlave (1)
mechanické ruky jsou na lanovych pfevodech umistény pruzné ¢leny (3), a to tak, Ze
jsou uspofadany pro silové plisobeni proti sviraci sile vyvozené pievodovym
mechanismem (4), pro odtladovani sviracich segmenti (5) do polohy vzdalené od
uchopné hlayy (1), pti¢emz kazdy z pruznych ¢lent (3) pHislusi jednomu sviracimu
segmentu (5)‘?1% opacné strané tubusu (2) nez je Uchopna hlava (1) se sviracimi

segmenty (5) je umistén ovladad sviraci sily.

Mechanicka ruka pro vyjmuti jadrovych vyvrtd podle néroku 1 nebo 2 ' vyznadujici

se tim, Ze tubus (2) je opatfen jednou nebo dvéma ergonomicky tvarovanymi
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rukojet'mi (6).

4. Mechanickd ruka pro vyjmuti jadrovych vyvrti podle pfedchozich néarokd se
vyznatuje tim, Ze v mist¢ mezi tubusem (2) a uchopnou hlavou (1) je bajonetové

napojeni.

5. Mechanickd ruka pro vyjmuti jadrovych vyvrti podle pfedchozich néarokd se

vyznatuje tim, Ze celé zatizeni je ovladatelné elektrickym pohonem.
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