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(57) Za¥fzenf sestdvd z areta&nich klind
ulofenych posuvnd ve vedenich upevné&nych A
na koncich drdhy pfesuvny naproti kostkéam ™

s dréd¥kami upevn¥nym na koncich pevné
drdhy. Areta&ni kliny jsou pak pfes vykyv-
n4 téhla, krouZfek s dréZkami, jednoramen-
nou a dvouramennou pdkou spojeny s ovld-
dacimi t&hly dvou p¥imoarych motord.
Koncové polohy jsou pak omezeny koncovymi
spinadi aretace a uvoln&ni.
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Vyndlez se tyk& za¥izen{ pfo aretaci pF¥esuvny zejména p¥esuvny podv&sného dopravniku
s d4lkové ¥{zenymi kladkostroji.

U jednodrdhovych podv&snych dopravnikl s uzavfenym ob&hem samostatné pohdné&nych vozikl
s kladkostroji je Gasto nezbytné vybavit drdhu podvé&sného dopravniku pfesuvnou, umoZnujici
presunout libovolny vozik z hlavni uzavfené drdhy podvé&sného dopravniku na pomocnou, s hlavni
drdhou rovnob&¥nou, drdhu a zp&t. P¥itom je nutné dosaZeni p¥esného ustaveni p¥esuvny proti
drdze dopravniku ve funk&nich polohdch ptesuvny, zabezpeleni vozikd s kladkostroji proti sjeti
z drdhy, je-li p¥esuvna mimo funk&ni polohu a zaji3t&ni p¥esuvny proti neZddoucimu zaaretové-
ni mimo funk&ni polohu.

Jeliko% pfesuvna je tUsek drdhy, ktery neni pevné€ spojen s nosnou konstrukcf drdhy, ale
je uzplisoben k presunuti ve vodorovné roviné& a p¥ejezd vozikd miZe probihat pouze p¥i posta-
veni{ presuvny ve funk&ni poloze, pouZfvaji se rozliéné typy aretac{ pro ustaveni a zaji&té&ni
presuvny v této poloze. Jednim ze zndmych ¥eSeni jsou nap¥iklad areta&ni hlavy, tvo¥ené Ze-~
listmi nesenymi p¥esuvnou, které ve funk&nf poloze seviou stojinu pevné C4sti drdhy a tim
ust¥ed{ pfesuvnu vidi pevné drdze. Takto FeSené aretalni mechanismy byvajil na konci pevné
drdhy, pff{padn& i dréhy ptesuvny vybaveny bezpe&nostni vidlicf, zabrafujici sjeti voziku
z dréhy.

Nevyhodou tohoto Yefenf{ je jednak sloZitost a ndkladnost aretadni hlavy a mechanismu je-
jiho pohonu, jednak nevhodny priubé&h p¥evodového poméru mezi Celistmi aretaéni hlavy a pohon-
nou jednotkou aretace. Jsou zndmy i mechanismy vyuZivajic{ k aretaci polohy pfesuvny vilcovy
kolik ve spojenf s vdlcovou dirou. Tyto aretace jsou sice velmi jednoduché, ale vyZaduji pfes-
né nastaveni polohy pfesuvny p¥ed zaddtkem aretace a protoZe pfi aretaci je nutny cit obsluhy,
jsou pouZitelné pouze pro p¥esuvny s ru&nim pfestavovdnim a aretaci, tj. pro podvésné doprav-
niky s malou nosnost{ a mdlo &astym pfestavovédnim p¥esuvny. Nevfhodou je i to, %e u takto
¥edenych presuven nebyvajf v dob& p¥esouvdni pPfesuvny uvoln&né konce drdhy zabezpeleny proti
sjet{ vozikl z drdhy. Nevyhodou zndmych ¥e¥eni je i to, ¥e vesm&s nebréni aretaci mimo funk&-

ni polohu p¥esuvny.

Uvedené nevyhody odstranuje za¥fzeni podle vyndlezu, jeho? podstatou je, %e dréha pife-
suvny je vybavena dv&ma areta®nfmi klfny, ulofenymi posuvné ve vedeni, a to jednim na pravé a
jednim na levé stran&. Na koncich pevné drdhy, mezi nimi% je pF¥esuvna situovédna, jsou upevné&ny
kostky, na nich¥ je na stran& pfivrdcené k p¥esuvné vytvofena svisld klinov4d drdZfka. Na od-
vracené strand kostky je vytvo¥ena vidlice, v niZ je oto¢n& zav&Zena kyvnd zardfka. Mimoto je
v kostce vytvo¥en vodorovny prilichozi otvor, v némZ se nachdzi{ tla&ny kolik, zasahujfcf do
klfnové dré¥ky svym jednim koncem a druhym koncem ke kyvné zard%ce. Nad horni{ plochou kyvné
zard¥ky je situovAdn posuvny mezi&len, zasahujfci svou hlavici pod dotek koncového spinale

aretace.

Na aretadnim klfnu drihy dopravniku je vytvo¥ena ¥ikm4 drdfka, do niZ posuvné& zapadd
$ikmé pero, jIimZ je osazena posuvnd zardika, situovand p¥iZn& k aretadnimu klinu ve vedeni,
p¥idem? aretadni klfny jsou pfes vykyvnd tdhla spojeny s kotoulem ovlddaciho mechanismu. Spo-
jeni je provedeno tak, e v obvodu kotoule jsou vytvofeny dvé protilehlé rovnob&iné drdZky,

v nich¥ jsou otodn& uchyceny konce tdhel. Kotou& je upevndn na otolném h¥ideli, na n&mZ je
osazen také segment, nad nim? v ose h¥idele je situovdna polohovac{ ty& s p¥{Znymi drdZkami.
Na oto&ném h¥fdeli jsou upevn&ny také jednoramennd a dvouramennd pdka. Jednoramennd pdka je
spojena oto¥n& s na frém& presuvny vykyvné& zavéZenou teleskopickou ty&i, osazenou tladnou
pru¥inou. Dvouramenni pdka je svymi rameny otolné spojena s ovlddacimi tdhly levého a pravého
pfimo&arého motoru upevné&nych na presuvné& a nad jednim jejim ramenem je situovén koncovy spi-

na& uvolnéni.

V uvoln&né poloze jsou rota®ni kliny zasunuty ve vedenfich, kyvné zardZky jsou voln& své&-
%eny a jejich spodni %4st zasahuje do dr&hy nezndzorn&€ného kola voziku s kladkostrojem. V za-
aretované poloze jsou aretadni kliny zasunuty do klinovych dréZek kostek, kyvné zardifky jsou
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pfes tlalné koliky drZfeny ve zvednuté poloze a drdha nezndzorn&ného kola voziku s kladkostro-

jem je volné.

Pokrok dosaZeny timto YeSenim je v tom, Ze mechanismus aretace pfesuvny podle vyndlezu
umofnuje p¥esné a trvalé ustaveni p¥esuvny proti drdze podv&sného dopravniku ve funk&nich
polohdch p¥esuvny, pfifemZ pfi pohybu pfesuvny jsou uvolnéné konce dréhy zabezpeleny proti
sjetf vozikl s kladkostroji z drdhy, zaaretovani p¥esuvny mimo funk&ni polohu neni mo%né a
¢innost p¥esuvny i jeji aretace je kontrolovdna koncovymi spinaldi, coZ v souhrnu umoZnuje za-
%Zazeni p¥esuvny do poloautomatického &i automatického cyklu &innosti podv&sného dopravniku.

P¥{kladné provedeni za¥fizeni pro aretaci p¥esuvny je zndzorn&no na p¥iloZenych vykre-
sech, kdy na obr. 1 je nakreslen pohled na p¥esuvnu v&etné obou souvisejicich koncl pevné
dréhy ze strany mechanismu aretace a obr. 2 zndzorfiuje detail styku pevné drdhy a drdhy pre-
suvny s detailem sestaveni kolenového mechanismu.

Dréha 1 pY¥esuvny, kterd spojuje konce pevné drdhy 2 podv&sného dopravniku, je pevné spo-
jena s rédmem 3 p¥esuvny, opatfeném koly 4, pojf¥dé€jicimi po koleji 5 pY¥esuvny, kterd je p¥i-
pevnéna ke koncim pevné drdhy 2. Ke kaZdému z koncl pevné dréhy 2 je p¥ipevnéna kostka 6,
opat¥end na &¢ele p¥ivriceném k p¥esuvné klinovou drdZkou 7, zatimco na opa&né strand je na
z4vésném Cepu 8 ve vidlici kostky 6 uloZena kyvnd zard?ka 9, o kterou se opird ve stejné kost-
ce 6 vloZeny tladny kolik 10, vy¢nivajfici{ svym druhym koncem do klinové dréZky 7. V ndboji 11
spojeném s koncem pevné drdhy 2 je posuvné vloZen mezidlen 12 a nad nim je situovén koncovy

spinaé¢ 13 aretace, jehoZ spojeni s koncem pevné drdhy 2 neni na vykresech zakresleno.

U obou konct drdhy p¥esuvny 1 jsou upevnéna vedeni 14, opatfend drdfkami pro suvné ulo-
%Zeni vodorovné& posuvného aretaéniho klfnu 15 a svisle posuvné zardiky 16. Zatimco na p¥edni
strané aretadnfho klinu 15 jsou vytvofeny Ukosy, odpovidajici klinové drdZce 7 v kostce 6,
je bo&ni strana areta&nfho klfnu 15 opat¥ena Sikmou drdZkou 17, do které zapadd pero 18 vy-
tvo¥ené na boku svislé posuvné zardiky 16 v rozvidleni na zadnim konci areta&niho klinu 15 je
na spojovacim &epu 19 kyvné& uloZeno téhlo 20, jeho? druhy konec je prost¥ednictvim oto&ného
gepu 21 spojen s kotoufem 22, ktery spolu s tdhlem 20 vytvd¥{ kolenovy mechanismus pohonu
aretace. Kotou¢ 22 je naklinovén na h¥fdeli 23, na které je naklinovén i segment 24, jedno-
ramennd péka 25, na kterou pfes Cep 26 a teleskopickou ty& 27 plsobi pruZina 28 a také dvoj-
ramennéd pdka 29, spojend na svych koncich s pistnicemi elektrohydraulického pravého a levého
pfimotarého motoru 30 a 31, které se svym druhym koncem opiraji o spojovaci liStu 32 nezakres-
lené konzoly pevné& spojené s ramem p¥esuvny 3, na kterém je upevnén i koncovy spinal 33 uvol-
néni, ktery kontroluje odaretovanou polohu dvojramenné pdky 29. Na nezakreslené nepchyblivé
¢&sti konstrukce dopravniku je upevnéna také polohovaci ty¢ 34, situovand nad h¥idelf 23
v dosahu segmentu 24, pro jehoZ prichod je v mistech, odpovidajicich funk&nim polohdm p¥esuv-

ny, opat¥ena p¥f{&nymi drdikami 35.

Na vykresech obr. 1 a obr. 2 je mechanismus aretace presuvny zakreslen v poloze uvolné-
no. M4~li dojit k aretaci p¥esuvny, pak za p¥edpokladu, Ze pfesuvna je p¥estavena s postadu-
jici p¥esnosti svou drdhou 1 proti jedné z dvojic koncl pevné drdhy 2, zaCne se h¥idel 23
s dvojramennou pdkou 29 s U¢inkem pravého p¥imofarého motoru p¥evodniku 31 pootdlet proti
sméru pohybu hodinovych rulifek. P¥itom jednak segment 24 prochdzi dréZkou 35 v polohovaci
ty¢i 34 - v opaéném p¥ipadé&, tj. pokud drdha 1 pfesuvny neni ve sprdvné poloze proti koncim
pevné drdhy 2, narazi segment 24 na polohovaci ty& 34 a k aretaci nedojde - jednak se v podé-
tedni fdzi pohybu pfes pédku 25, Cep 26 a teleskopickou ty& 27 stlaluje pruZina 28, aZ je pfe-
kondna mrtvéd polocha a ve druhé fdzi plsobi pruZina 28 zp&tné& p¥es teleskopickou ty& 27, &cep
26 a péku 25 a pohyb mechanismu urychluje, ptifemZ se pohyb h¥idele 23 pres kotoud 22, otol&-
né &epy 21 a téhla 20 a spojovaci Cepy 19 pfends{ na aretadni kliny 15, které se vysouvaji
smérem ke kostkdm 6. P¥i tomto pohybu narazi aretadni klin 15 svym &elem na &elo tlaéného
kolfiku 10 a jeho prost¥ednictvim tladi na kyvnou zardZku 9, kterd se pootd&{ kolem zdvé&sného

&epu 8 a zdroven aretalni klin 15 svou ¥ikmou drdZkou 17 pisobi na pero 18 svisle posuvné
zardtky 16, kterd se v disledku toho zved4, a%Z jeji spodni konec, stejné jako ozub na spodni
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stran® kyvné zardfky 9 dosdhne takové vy¥ky, %e umoZn{ prijezd nezakresleného kola voziku

s kladkostrojem.

Kdy% tGkos areta&nfho klfnu 15 vejde ve styk”s dkosem klfnové drd¥ky 7 v kostce 6, dojde
k pfesnému vyrovnadni vzdjemné polohy drdhy p¥esuvny 1 a koncll pevné drdhy 2. P¥{tlalni sila
prufiny 28 za p¥fznivého vlivu silovych p¥evodd mezi touto pru¥inou 28 a areta®nim klinem 15
udr?uje pak mechanismus v zaaretované poloze. P¥edtim ale v zdvéredné fazi areta&niho pohybu
ovlddnou kyvné zard¥ky 9 pfes mezi&leny 12 koncové spinale 13 aretace, jejichZ soulasné pre-
pnut{ signalizuje ukonfeni aretace a mé za nésledek elektrické odblokovéni prijezdu voziki
s kladkostroji, p¥es dsek p¥esuvny.

M&-1i dojit k odaretovdni pF¥esuvny, pak se tGlinkem levého p¥imolarého motoru 30 zadne
h¥fdel 23 s dvojramennou pdkou 29 pootdfet ve smé&ru pohybu hodinovych ru&i&ek. Pfitom se zé&-
roveh poot4dd{ kotou& 22 a zpiisobuje pfes tdhlo 20 otolné a spojovaci &epy 21 a 19 vysouvdni
obou aretadnich klind 15 z klinovych drd¥ek 7 kostek 6. P¥i svém pohybu pisobi areta&ni kliny
15 p¥es 3ikmé draZky 17 a pera 18 na svisle posuvné zardiky 16, které se vysouvaji smérem
doltt a zdroveh ustupujici &ela aretanich klind 15 neposkytuji jiZ opory tla&nym kolikim 10,
které d&inkem momentu tfhové sily vychylengch kyvnych zardZek 9 sleduji pohyb aretadnfho klinu
15, a% kyvné zar&¥ky 9 dosednou na Cela kostek 6.

P¥i poot4denf h¥fdele 23 vyjde segment 24 s p¥{&né drd¥fky 35 polohovaci tyle 34 a dvoj-
ramenné péka 29 ovl&dne koncovy spina& 33 uvoln&ni, ktery signalizuje, ¥%e p¥esuvna je odareto-
véna. P¥i celém tomto d&ji plsobf pruZiina 28 obdobn& jako p¥i aretaci, v&etn& drZen{ mecha-

nismu v uvoln&né poloze.

PREDMET VYNALEZU

1. za¥fzenf pro aretaci pfesuvny zejména p¥esuvny podv&sného dopravniku sestdvajici
z p¥esuvny s aretadnim kinematickym mechanismem vyznadujic{ se tim, Ze drdha (1) pfesuvny je
vybavena dvéma aretadnimi klfny (15) ulo¥enymi posuvn& ve vedeni (14) a to jednim na pravé
a jednim na levé strané&, zatimco na koncich pevné drdhy (2) mezi nimi¥ je p¥esuvna situovéna
jsou upevnény kostky (6), na nich%¥ je na strané& p¥ivrdcené k p¥esuvné vytvofena svisld klino-
v4 dr&%ka (7) a na odvrécené stran& vidlice, v ni%¥ je oto¥né& zav&Zena kyvnéd zardfka (9) a
v kostce (6) je vytvo¥en prichozi otvor, v némZ se nachdzi tladny kolik (10) zasahujicf do
klinové dra¥ky (7) a ke kyvné zard¥ce (9), pf¥i&em? nad horni plochou kyvné zardZky (9) jJe
situovdn posuvny mezidlen (12) zasahujic{ svou hlavici pod dotek koncového spinale (13) are-

tace.

2. Za¥{zeni podle bodu 1 vyznadujici{ se tim, Ze na areta®nim klinu (15) je vytvofena
Sikm4 dré¥ka (17) do ni¥ posuvné zapadd ¥ikmé pero (18) jimZ je osazena posuvnd zardZka (16)
situovand p¥i&n& k areta®nimu klfnu (15) ve vedeni (14), p¥i¥emZ aretalni kliny (15) jsou
pfes vykyvn& t&hla (20) spojeny s kotoudem (22( ovlddaciho mechanismu a to tak, Ze v obvodu
kotoude (22) jsou vytvoreny dv& protilehlé rovnob&Zné drd¥ky, v nich? jsou oto&n& uchyceny
konce téhel (20) a kotou¥ (22) je upevndn na oto&ném hifdeli (23) na némZ je osazen také seg-
ment (24), nad nimZ v ose h¥fdele (23) je situovéna polchovaci ty& (34) s p¥inymi drdZkami
(35), pridem? na otoném h¥fdeli (23) jsou upevn&ny také jednoramennd a dvouramennd pdka (25,
29), kdy jednoramennd pdka (25) je spojena otoZn& s na frémé& pfesuvny vykyvné zav&Senou te-
leskopickou ty&i (27) osazenou tla&nou pruZinou (28) a dvouramennd pdka (29) je svymi rameny
oto&nd spojena s ovladacimi tdhly levého a pravého p¥imodarého motoru (30, 31) a nad jednim
jejim ramenem je situovén koncovy spina& (33) uvolnéni.

3. za¥fzen{ podle bodu 1 a 2 vyznadujici se tim, %e v uvoln&né poloze jsou aretadnf{ kli-
ny (15) zasunuty ve vedenfich (14), kyvné zardZky (9) jsou voln& svéSeny a jejich spodni &4st
zasahuje do drdhy neznézorn&ného kola voziku s kladkostrojem.
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4, Za¥fzeni podle bodu 1 a 2 vyznadujici se tim, Ze v zaaretované poloze jsou aretadni
kliny {(15) zasunuty do klinovych drdZek (7) kostek (6), kyvné zardiky (9) Jjsou p¥es tlalné
koliky (10) situovédny ve zvednuté poloze a drdha nezndzorn&ného kola voziku s kladkostrojem

je voln4.

2 vykresy
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