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(54) Rotaan{ obrace& sena

(57) Rotaanf obraced sena s pracovnimi orgdny (2)
umist&nymi na otodnych vnéj&fch ramenech (6) je
opatten zdvihacim vdlcem (13). Mezi zdvihacim
vialcem (13) a ramenem (6) Jje usporadéno volno-~
b&zné zarfzeni (30, 31, 35). Obraced je ddle
opattfen blokovacim zarfzenfm (32, 33, 36)
fixujfeim volnob&zné zarfzent (30, 31, 35).
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zinlch;vdva Jsou uspo?&dany/na ramu stroje usporadaném

wfpracovni organy Jsou-umistény " na’ ramenu

olem osy leZIci velsméru Jizdy, piridem ramena

v pracovni poloze pflbllzné vodorovné a v prepravni

 5,5 <poloze jsou oto&ena nahoru ‘a’nebo dovnltf éechra& je opat%entti

fﬁ{hydraullckyml zdvihacimi valci pro zvedant ramen do p¥epravni
7Tpolohy, umoZﬁUJicIml Pomoci  volnob¥¥ndho za¥{zeni{ omezenou

pohyblivost ramen nahoru a dolf v Pracovni poloze.

Jsou znamy rotaéni.éechraée Sena, u nichZ jsou pracovni organy
Uspotddany na ramenech, kters lze sloZit zvednutim do vy¥ky a
pomoci hydraulickéhe =zdvihaciho vdlce oto¥Xit pro p¥epravu do
vzprimené nebo dovnit¥ naklon&né polohy. Aby ramena nesoucit
Pracovni orginy mohla sledovét V- Pracovni poloze nerovnosti
'p&dy; jsou vZdy spojens pomoci{ volnob&¥ného za¥izeni se
zdvihacimi valci. Toto se zrpravidla provadi pomoci vodftka se
za¥ezem. Nedostatkem této velmi jednoduché konstrukce je, Ze
ramena sloZend do vy¥ky nejsou pevn& spojena s ramem stroje.
P¥i p¥epravd, piredeviim Pl rychlé jizd& po nerovnych cestdach,
mohou vzniknout . vysoks akcelerace ve vodorovném nebo svislém
smEru. To m%e 2pﬂsob1t %e ramena zaénou kmitat nahoru nebo
do strany, zvedaji se ve voditku a po ukon¥eni akcelerace
znovu  spadnou do  klidové polohy. Tak mohou nshle vzniknout
velke sily.

Tento stav nep¥riznivy pro jizdni mechaniku i pro rPevnest je
pomoci vynidlezu odstranZn a v pPracovni poloze je vy tvoreno

Pevné sgspojent zvednutych slo¥enych ramen s rdamem stroje.




bwTohotO' se. doséhne tak Ze - volnob&iné za%izeni je'kratce po
zéhageni zvedani automatlcky zablokovano a Mot tak s
: evné*sp03ena se zdv1hacim1 valc1 Toto
féﬁdle “druhu volnobézného - za*izeni

‘=xmechan1ckym1, hydraullckyml nebo. elektrlckyml prost¥' f faE

Aretovatelnd volnob&¥ng za¥rizent mbZe byt obzvl1ixts
jednoduchym zp@isobem wvytvoreno voditkem ' se zé?ezem, jeho¥® -
pohyblivost je kréatce rPo  =zahdjent zvedani automaticky

P¥erufena mechanickym zabloko&énim.

Obzvl1aste jednoducheé a W&inné provedent aretovatelného

volnob&¥%ného zarizeni je takove, %2e draZkové voditko sestava

ze zav&sQ pevn®¥ spojenych s ramenem, = opat¥enych Zé¥ezem,

kterym prochizi &ep spojeny s pistnf ty&1i zdvihaciho vilce a %e
jsou na vnit¥ni stran® zAvEs@ na konci za¥ezu sm&¥ujfcim ke

zdvihacimu valci pevn® upevndny kruhovité kotou&e, které jsou
v oblasti zi¥ezu s timto za¥ezem shodn¥® vybriny,  a ¥e dile

jsou s hlavou pistni tyde spojeny prvky, Jejich¥ strany

smErujici k fepu jsou vytvoreny wve tvaru Polokoule se stiedem

odpovidajicim .éepu a  polom&rem odpovidajicim Xkruhovitému

kotoudi a ktere pféd za¥stkem zvedani spolup&sébi

s kruhovitymi kotou¥i tak, ¥e je moZny pouze oto¥ny pohyb

kolem spoleéﬁého st%edu kotou¥t a polokulovitych étran Prvka.

V¥hodou tohote ¥e¥enf je to, ¥e pro svoji éinndst nepouZiva

pohyblivé asti.

Vyndlez neni omezen pouze na rotadni Zechrate pice, md¥e byt
také steinym zpfsobem pouXit i u jinych strojf, u nich% jsou
Pracovni orgidny umist®ny na sklopnych ramenech a které se pro
P¥epravu zvedaJi sm&rem nahoru. Zvedani mﬁie byt samozie im&

: provédéno i jinymi prost%edky neé jsou prost%edky hydraullcké




Pfikladné provedeni vynalezu je znd&zorn&no na vykresech, kde

L na obr w1 Je: znazornén obrace¥ sena ge 6 pracovnimi orginy v
;pohledu zezadu,a éarkované je . znazorn&na pracovni poloha,

rchované Je znazornéna poloha ge zvednutymi vn¥jdimi rameny

"v,a plnou’ _éarou 'Je ' znazornéna, prepravni  poloha, obr. 2

zndzoriiuje tentyZ stroj (jeho levou polovinu) ve zvEtEeném
m¥¥Fitku, pri¥emZ ¥erchovand je =znAzorn¥na poloha se zvednutym
vn&j%im ramenem, na obr. 3 je znAzorn&no aretovatelné draZkoveé
voditko v pracovni poloze VvV nNarysu zezadu, obr. 4 p¥edstavuie
aretovatelné draZkové voditko v pohledu shora, obr. 5
zndzorituje aretovatelné driZkové voditko v pohledu zezadu na
za¥atku zvedani, obr. ©6 znaizoriuje aretovatelné driZkové
voditko s jednim pracovnim ramenem zcela zvednutym a s druhym

pracovnim ramenem leZicim ve vodorovné poloze.

RotaXni obraced pice sestava z ramu 1 stroje opatiteného dv&ma
rota¥nimi pracovnimi organy 2 a opirajiciho se o dvé& op&rna
kola 3. Na kaZdém konci Jje pomoci kloubového Zepu 4 otofn¥
pripojeno vnit¥ni rameno 5. Vnit¥nt ramena 5 nesou vi2dy Jjeden
rota¥ni = pracovni: orgén 2 a .opérné kolo 3. Na kaZdém volném
konci vnit¥nich ramen 5 Jsou pomoci dalsich kloubovych depﬁv
4 vZdy otoZné& p¥ipojena gnéjéi ramena 6, pripadng 6/ . Nesou
také vidy jeden rota¥ni pracovni organ 2 a Jjedno op&rné kolo
3.

—

Na osadch otafent 12  leZicich pro vnit¥nt ramena 5,
v horizontalnim sm&ru VvV rozdilné vzdilenosti od kloubovych
Zepl 4 Jjsou s rémem 1 stroje kloubovd pripojeny hydraulické
zdvihaci{ wvalce 13. Jejich pistni ty& 14 Je na jednom konci

opattena hlavou 22: j1% prochazi dep 1. S hlavou 30 jsou

—




I,pevné‘

SPOJeny dva pPrvky 32 vytvo%ené na stran& 33 le¥1{ct

gS Qﬁéjéim,lrameném 6 vJsou pevné BPOJenY dva zéVéSY'Qg; Jsou
Jé§é£¥enyﬁza¥ézy‘35 Jimi% prochazi Cep 31L. Se zavésyigégje<na
jeiich kaZQé vnit¥ni stran& pevn¥ spojen jeden kruhovy kotoud
36. Jeho za¥rezy odpovidajt zarezlm 35 zavE&sf 34 a maji vn&jist
Prém&r odpovidajict polokulovité stran 33 prvka 32.

V pracovni poloze le¥f vnit¥{ ramena 5 a vn&jisi ramena 5
P¥ibliZn& ve vodorovné poloze. Pistni tyi 14 je vysunuta tak
dalekeo, aby ep 31 leZel p¥ibli¥%n& ve stiedu zdrezu 35 (obr.
2, 3, 4). V této poloze se mohou vnit¥ni ramena_g! a/nebo

vngjisi ramena _é‘ pohybovat nahoru a dold tak, aby se

p¥izplsobila nerovnostem pfidniho povrchu.

Aby byleo moZné pro pr¥epravu zvednout ramena 5, 6, =zajede
Pistni ty¥ 14 do zdvihactho wvalce 13. Pistni ty& 14 se

pohybuje nejprve do polohy znizornZné na obr. 5. éep 31 se

nyni-inaléza' na 'kénci  za%ezu 35' a souéasné se dotykaji c

polokulovité strany 33 prvkel 32 se a vnéjéi plochy kruhov1tych
kotou&t 36. P¥i dal®%im zaji¥d&ni pistni ty¥e 14 se zakne
vn&jsi rameno E_btééet kelen kloubového ¥epu 4!, p¥idem? se
ota¥eji také prvky 32 kolem kruhovitych kotouX@ 36. - Dale se
jiz  ep 31 nem@Ze pohybovat v za¥ezech 35 voln&. Zajede-1li
Pistni ty¥ 14 dale, zaujme vn¥jst ramenc 6 polohu znazorn&nou
gerchovan¥ na obr. 2. Proto¥e se zavisy 34 nyni opirajt
© vnit¥ni rameno 5, neni mo%né dal¥i ota¥eni vn&ji¥fiho ramene
6. Nyni se za¥ne ota¥et kolem kloubového &epu 4 1 vnit¥ni
ramenc 5, a¥ se dosdhne polohy znazornéné na obr. 1 plnou

arou. D&ieéité je;vﬁe je .vé-véech mezipolohich a v zadvErefneé -




- poloze spojeni mezi ‘pistni ty&i 14 a zav¥sem 34 pevné, tak%e

bhéMOhou'navzajem provad&t podélny pohyb, pouze oto¥ny pohyb.
Oba kbnstrukéni prvky 14, 34 Jjsou tedy navzajem propojeny

“napevnor .

VWyndlez by bylo také mo¥né vyuZit i u rota¥niho ¥echrafe sena

se &tyfmi} pracovnimi organy, ktery je opat¥en vlevo a VPravo
od ramu stroje pouze Jjednim skliddacim ramenem S jednim

pracovnim organem.




PATENTOVE NAROKY

msena 8 alespoﬁ 4;pracovnim1 orgény, z nich¥#

;dvau‘Jsou uspofadény na ramu’ strOJe uspo¥adanémn uprostfed'

a dalsit pracovni orgény jsou umistény na ramenu otifejicim

se kolem osy leX2ici ve sm&ru jizdy, p¥i¥em% ramena le%t
VvV Pracovni poloze p¥ibli¥n¥ vodorovn® a v pFepravni poloze
jsou oto¥ena nahoru a’/nebo dovnit¥, ¥echra& je opatien
hydraulickymi =zdvihacimi vadlci pro zvedant ramen do
p¥epravni polohy, umo¥Xujficimi pomoci volnob&Zného zarizent
omezenou pohyblivost ramen nahoru a dol@ v Pracovni poloze

vyznafujici se tim, ¥e volnob&¥né zarizent (30, 31, 35) je
krdtce po zahdjeni zvedant automaticky zéblokovano a tim
jsou ramena (6) éevné'sﬁojena se zdvihacimi valeci (13, 14).

cfﬁﬁmw

Rota¥ni Eeehr=a¥ sena podle bodu 1 vyznafujici se tim, %e
je volnob&%né zarizeni vytvoreno wvod{tkem se zatezem (30,
31, 35), jeho¥ wvolnost pohybu je pomoci mechanického
zablokovant fautomaﬁickyi zablokovana = kratce po zahajenivf

zvedani,
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obracec.

-3 Rota&ni’ﬁachraé gena- podle bodu 2 vyznaéujici ge tim, Ze

vdditko sestavé ze zavés& (34) pevnd spojenych
i6)ﬂo“at¥en?ch zafezem (35), kterym prochazi éep
n (14) zdvihaciho vilce (13) a ¥e

isou na vnltfni strané zévésﬁ ,(34) na konci zafezu (35)
sméfujicim © ke =zdvihacimu valci (13) peund upevn&ny
kruhovité kotoude (36), které jsou V oblasti zarezu (35)
s timto zatezem shodn¥d vybriny, 2 e dale jsou s hlavou
(30) pistni tyle (145 spojeny Prvky (32), jejichZ strany
(33) em&¥uiici k Zepu (31) isou vytvoreny ve tvaru
polokoule gse st¥edem odpovidajicim ¥epu (31) a polomZErem
odpovidajicim kruhovitému kotoudi (36) a které pited
zaddtkem zvedani spoluptiscbi S kruhovitymi kotou&i (36)
tak, %Ze je moZiny pouze ototny pohyb kolem gpole¥ného sti¥edu
kotou¥d (36) a polokulovitych stran prvké (32).
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