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1

Vyndlez se tyké dopravnich ro3td na nich# se vjvaelky, nepifklad plechy, pésy, sochory,
plodtiny, svitky, postupné shromazdujl a jimi dopravujf.

A% dosud znémé dopravni ro¥ty sestévejl z ro¥tnic pevnych a'pphybliVYch, ptiZemZ pohyb
pohyblivych roStnic je odvozen od mechenismu, ktery ddvé ro5tnici{m pohyb kKruhovy. UZinnost
takového dopravniho roétu4je nizké, protoZe pro ka%dé posunuti materidlu o miru "a" je
nutné zvednout pohyblivé ro¥tnice s doprevovenym meteridlem o vySku "0,5 x a". ProtoZfe do-
pravovené hmoty jsou zna¥né pisoti pri zvedéni meteridlu zna¥né rdzy v mechenismu. To vedlo
k PeSeni pohybového mechanismu vytvofeného Jjeko klikovy mechanismus se dvima ojnicemi ulo-
fenymi na spoledném klikovém Zepu, p¥ifemf pro ob& ojnice byly k¥iZéky vytvoreny jako pojiZ-
d%c1 kols na kolejnicich. Pro pohyb ro¥tnic byly vyufity trajektorie Zepl umisténych mezi
koncovymi body ojnice, to je mezi klikovym a kiiZdkovym Zepem, pridemZ trajektorie se po-
dobé tvaru elipsy a pom¥r posunuti @ zvedéni materiélu Je znadnd vyhodné&jsf neZ u kruhové
trejektorie.

Uvedené fefeni viak omezuje vyuZit{ dopravniho ro3tu na pfipady kdy zdvih Je maly,
takZe neumo#nuje dopravu nerovnych materidld nebo meteridld, které se vliastni vahou prohj-
baji. Krom¥ toho mé trajektorie v mist® kde zalind zdvihdni materidlu maly polomér zak¥five-
ni, tak%e materidl je pr*i malém nadzdviZent sou¥esné posouvédn @ vznikéd tedy nebezpeli drhnu-
t{ a podkozeni materidlu t¥enim po pevnfch roitnicich, PFi premist¥ni Zepd vytvédiejicich
trajektorie bliZe ke klikovému ¥epu zmen3uje se rozvor @ sni¥uje se stabilita pohyblivého
rostu, kterd je na zdvadu pfi jednostrenném zatiZeni pohyblivych rodtnic.

Uvedené nevyhody vedly k omezenému pouZiti takto FeSeného pohybového mechanismu @
proto se déle pouZivalo dopravntho -roStu s trajektorii kruhovou, s nizkou d¥innosti a
s mohutn¥ dimensovenym motorem & prevodenm.
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Vy%e uvedené nedostatky odstrenuje dopravni ro¥t podle vynélezu sestdvejici z nejmé-
ndé jedné pohyblivé a jedno pevné roinice, ‘kde pohyb pohyblivé roftnice je odvozen do dvou
dvoursmenngch pdk. Podstatou dopravniho rostu podle vyndlezu je to, Ze dvé dvouramenné
péky jsou na jednom reameni opatfeny ¥ladkemi, které jsou v trvalém dotyku s pohdndcimi
excentry, ptilem# jsou vykyvnd ulo_!,eixy na Sepech pojezdnych kol pojezdn¥ uloZenych na dra-
héch a jejich druhé resmena jsou kxinematicky spojena s pohyblivou ro3tnic{, prifem% druhé
rameno dvoursmenné péky je opatPeno voln¥ oté¥nou kladkou.

Prinosem dopravniho rostu podle vynédlezu je jeho universdlnost a jednoduchost, ne-
vznikeji rézy do mechenismu, moZnost volby v§Eky zveddéni biemen a naprostd stabilita i pFi
jednostranném zatiZeni ro3tnis, vyrazné snifuje se velikost vykonu pohénéciho motoru 8
pPenéddeny vykon pfevodovkou. : ’ ' '

Na obr. 1| a 2 pripojeného vykresu je p¥{kladné schematicky zndzornén dopravni rodt
podle vyndlezu. Na obr. 1 je bokorysng pohled na pohybovy mechenismu s pohéndeim excentrem
a spojenf s pohyblivou ro¥tnicf. Na obr. 2 je pidorysny pohled na pékovy mechanismus, aviak
bez pevnych a pohyblivych ro3tnic. Jak patrno z obr. 1 Je trajektorie pohyblivjch rostnic
1, upevnénych na pridnicich 2 8 13 odvozena 2z pohybového mechenismu sestdvajiciho z moto-
ru 3, prevodu 4, ktery oté%1 h¥idelf 5, na ni% jsou naklinovény excentry 6, které pisobi
progtiednictvim kladeic 7, 14 upevnénych ne dvopramenm’rch pékéch 8 a 18. Dvouramenné péky
8, 18 jsou prostiednictvim gept 17 a pojezdovych kol 3 v trvelém dotyku s drehemi 10,
napi‘ikia'd kolejnicemi ucnycenymi k zékladu.

Ve drunhém remeni prvni dvouremenné péky 8 Jje upevnén Sep llvytvédejfel trajektorii
pohyblivé ro¥tnice 1. V ¢epu 11 Je ulofen pPf¥nik 2. Na druhém remeni druhé dvouramenné
péky 18 je na Zepu 11 oto¥nd ulofena kladka 12 podpirsjfci pPidnik 13 & umoZnujici zm¥nu
horizontdlni vzdélenosti Zepd 11. Pevné roStnice 13 spotivajl na zéklaedu, hiidel 3 je ulo-

.¥en v lo¥iskéch 16.

Pomoci motoru 3 a pfevodu 4 otéd¥i se hifdel 3 a soudasn® ne n{ naklinované excentry
6, které pisobi pres kladky 7 e 14 ne ramena dvouremennych pék 8 @ 18, které sleduji dré-
hu excentru 6. Dvouremermé péky 8 = 18 kjvaii kolem epld 17 pojezdnych kol 2, které soulas-
., n& poji%dfi po drehéch 10. Druhé rameno prvani dvouramenné péky 8 8 Zepem 11 piitom vykond-
vé pohyb, ktery je trajektorii dréhy pohyblivych rodtnic 1. Pohyb &epd 11 prendd{ se pro-
strednictvim pri¥nikdi 2 a 13 ne pevné s nimi spojend pohyblivé roStnice ], pridem% kladka
12 umoZhuje zmdnu horizontdlni vzddlenosti pri¥niki 2 a 13.

PREDMET VINALEZYU

Dopravni ro#t sestévajlcf nejménd z jedné pohyblivé a jedné pevné ro3tnice, kde pohyd
pohyblivé ro¥tnice je odvozen od dvou dvouremennych pék, vyznafeny tim, Ze dvé dvouramenné
péky (8, 18) jsou na jednom remeni opat¥eny kladksmi (7, 14), které jsou v trvalém dotyku
s pohéndcimi excentry (6), pridem? jsou vykyvnd uloZeny na gepech (17) pojezdnych kol (9)
pojezdnd uloZenych na drshéch (10) a jejich druhd remene jsou kinematicky spojena s pohybli-
von ro¥tniei (1), pPilem% druhé remeno druhé dvouramenné péky (18) je opet¥eno volnd oto¥-
nov kladkou (12).

1 list vykresd .
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