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(54) Zafizeni pro Fizeni sméru vozidel 2 nékolika stanovist

za¥fzeni pro ¥fzen{ vozidel z n&kolika
stanovi&t je opatfeno hydraulickym servo-
¥{zenim, p¥ed které je pYedfazen StyYcest-
ny t¥ipolohovy rozvad&&. Rozvadé& je mimo
jiné opat¥en signalnim otvorem, ktery je
spojen signdlni vetvi s p¥fdavnym jedno€in-~

nym prestavenym lGstrojim hydraulického servo-
¥{zeni. Pouhym sepnutim spinale elektrického 1
obvodu elektromagnetu je umo%néno ¥izeni
vozidla ze stanoviZté mimo stroj.
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Vyndlez se tyk& smérového Ffzeni vodzidel a strojd z vice stanovi3t na vozidle a
ddlkového ¥fzeni ze stanovi$té& mimo veozidlo.

N&kterd vozidla a mobiln{ pracovni stroje nap¥. zemn{ a stavebni stroje, rypadla,
je¥dby jsou vybaveny dvéma nebo vice pracovnimi stanovisti - kabinami, z nichZ jedna
se pouZivd p¥i transportu a ostatni p¥i pracovnim nasazeni. N&kdy - kdy¥ stroj pracuie
v prost¥ed{ pro obsluhu nebezpe&ném &i Skodlivém - se %4d4, aby vozidlo &i stroj bylo
moZno ¥fdit délkov& - kabelem nebo r&diem ~ ze stanoviit&, které neni ohroZfeno. P¥i pracov-
nf &innosti se vozidlo &i stroj p¥emfstuji zpravidla na krdtké vzddlenosti a pomalu,
coZ vyrazn& sni¥uje poZadavky na preciznost Efzen{ oproti transportu po vefejnych komunika-
cich, proto se zpravidla vystadl s povelovym ¥izenIim bez zp&tné vazby.

vétdina vozidel a strojd na automobilnim podvozku vybavenych dvéma &i vice stanovi§-
ti - kabinami, nedovoluje Ifdit smér transpostu ze vSech stanoviit. Proto obsluha p¥i
zm&ndch refimu: pracovniho a transportniho musi p¥echézet z jednoho stanoviité na druhé,
¢imZz se ma¥i pracovni fas a sniZuje vyuZitf vozidla &i stroje.

Je zndmo za¥izeni pro ov1ladanf ¥izenf z n&kolika stanovift - 2z kabiny na podvozku
a z kabiny na pracovnf nadstavbé& stroje - nap¥. rypadla. Toto za¥izenf m& p¥ed hydraulické
servo¥fzeni b&Zného provedenf za¥azen p¥estavny rozvad¥& k p¥edvovlb& ¥izenf z nékterého
stanovidté, ¥{fdfici rozv4dd&l, ktery dovoluje povelové ¥fzenf z kabiny na pracovni nadstavbé&
a jesté tlet!f rozvaddl, kter¢m se pFfestavuie pFestavny rozvadd® a p¥i{modary hydromotor
pro nucené pfestaveni rowxvdd&le servolizenf{ Jo jedné krajni polohy.a tim se ustavuje
na povelové ¥izeni. Uvedené zallzeni vyufivad p¥i ¥{zenf gz kabiny ¥idi¥e hydrogeneritoru
na podvozku, p¥i povelovém ¥izen{ z kabiny na pracovni nadstavbé& dvou hydrogeneritori

pracovni nadstavby.

vzhledem k po%adované funkci je uvedené zaffzenf nadm&rné komplikované, &lenité,
rozmérné a ndkladné. Uvedené za¥fzenf opomiji skutelnost, %e pot¥eba povelového ¥izeni
se vyskytuje zédroven s pf¥emistdvdnfm, kdy je v chodu hydrogenerdtor podvozku napédjejfct
hydraulické servof¥izeni a proto nenf t¥eba napdjet servo¥fzeni z jiného hydrogenerdto-
ru - hydrogenerdtoru pracovni nadstavby. Uvedené za¥izeni neumoZnuje ddlkové ovladani
ze stanovi$té& mimo vozidlo.

Uvedené nedostatky odstranuje zaffzenf pro ¥izenf vozidel z n&kolika stanovi¥t
s hydraulickym servo¥fzenim, p¥ed které je p¥ed¥azen &ty¥cestny t¥ipolohovy rozvadél.
Rozv4dé& je spojen vstupnim otvorem s generdtorovou vétvi, odpadnim otvorem s odpadni
vétvi a dal&imi otvory se vstupnimi otvory rozvédé&&e hydraulického servo¥fzeni.

pPfedm&t vyndlezu je schematicky znézorn&n na p¥ipojenych vykresech, kde
obr. 1 pF¥edstavuje schematicky princip za¥fzenf dle vyndlezu s hydraulickym servo¥fzenim
a a pfed¥azenym StyFcestnym t¥{ipolohovym rozvadé&fem opatf¥enym signdlnim otvorem.
obr. 2 p¥edstavuje schematicky alternativni provedeni za¥fzen{ dle vyndlezu se signalizaci
prostfednictvim dvoupolohového rozvédéde.
obr. 3 pfedstavuje podrobné&ji schéma &ty¥cestného t¥ipolohového rozvdd&le zafizeni dle
vyndlezu.

Za¥izeni pro ¥fzenf sméru vozidel z n&kolika stanovi¥t dle vyndlezu, v provedeni
podle obr. 1 sestdvd z b&Ziného hydraulického servoifzeni 1 zahrnujicfiho servomotor 2,
rozvddd¢ 3 a pffdavné, jednodinné pfestavné Gstrojl 4. Hydraulické servo¥izeni 1 je
ovl4déno pdkovym mechanismem 5 od volantu 6. Mezi hydraulické servoffzenf{ 1 a hydrogenerétor
9 pohén&ny spalovacim motorem vozidla je viazen &tyfcestny, t¥ipolohov§ rozvdd&d 10,
spojeny vstupnim otvorem 11 s generdtorovou vétvi 12, odpadnim otvorem 13 s odpadni vétvi
14 a vystupnimi otvory 15, 16 se vstupnimi otvory 17, 18 rozvad&fe 3 hydraulického servorfzeni
1.
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Tfipolohovy rozvAdd&& 10 je krom& toho'opat¥en signdlnfm otvorem 19 spojenym sign&lni
vétvi 20 s p¥fdavnym jednodinngm p¥estavnym tGstrojim 4 hydraulického servo¥izeni 1. Ctyfcestny
t¥{polohovy rozvadd¥¢ 10 je na obr. 1 opatfen elektromagnetickym p¥estavngm tdstrojim
s elektromagnety 21, 22. Mohou byt pouZity elektromagnety oby&ejné nebo proporcionédlnf.
Cty¥cestny €fflpolohovy rozv4d&E 10 miZe byt v¥ak dle potfeby opat¥en té¥ jingm p¥estavnym
Ustrojim: :mechanickym, hydraulickym, pneumatickym nebo kombinovanym.

P¥i transportu vozidla se hydraulické servoffzenf 1 ov14d& z kabiny podvozku volantem
6 a pédkovym mechanismem 5. Zdrojem energie je hydrogenerétor 9 pohénény spalovacim motorem
vozidla. Ctyf¥cestny t¥ipolohovy rozvdd&® 10 se p¥itom nach&zi ve st¥ednf poloze (0),
ve které spojuje vstupn{ otvor 11 s vystupnim otvorem 15 a odpadni otvor 13 s vystupnim
otvorem 16 a signéln{ otvor 19 s odpadnim otvorem 13, tak¥e p¥idavné jedno&inné pFestavné
dstrojf 4 je tlakov& odleh&eno a rozvdd&&® 3 neni jim nijak ovliviiovén.

P¥i ¥fzenf{ vozidla z dal¥fho stanovi¥t&, nap¥fklad z kabiny na pracovni nadstavbg,
nemusf obsluha stroje pfi ¥fzenf nic pfedem p¥ipravovat. Pouhym sepnutim nezakresleného
spinade elektrického obvodu elektromagnetu 21 nebo 22 zvol{ obsluha ¥4doucf sm¥r ¥{zeni.
Nap¥. pfi ¥izeni doleva se zapojenim elektromagnetu 21 pfestavi &ty¥cestny t¥{polohovy
rozvddé¢ 10 do polohy L, tim se vstupni otvor 11 spojf s v¢stupnim otvorem 15,a zarovefi
se signdlnim otvorem 19. Signdlnf{ v&tvi 20 se pfenesg tlakovy signdl do jedno&inného p¥estavného
dstroji 4, které proti prufin& p¥estavi rozvad&& 3 hydraulického servo¥fzen{ 1 doleva.
Kapalina z hydrogenerédtoru 9 proudi pak pfes Etyfcestnﬁ t¥ipolohovy rozv4d&d 10 - v poloze
L- a rozvdd&Ze 3 na stranu pistu servomotoru 2 a vysouvd ho doleva. Zérovehis pistnicf
servomotoru 2 se natdlej{ nezakreslend ¥fzené kola doleva. Rizen{ doprava probih& analogicky

po sepnutf elektromagnetu 22.

Za¥{zen{ pro fizen{ sméru vozidel z n&kolika stanoviit dle vyndlezu v provedeni
podle obr. 2 se li¥{ od provedeni podle obr. 1 tim, fe Sty¥cestny t¥ipolohovy rozv4d&s
10' nemd signdlni otvor 19 a signalizace je provedena prost¥ednictvim dvoupolohového
rozvédd&&e 25 vfazeného mezi generdtorovou vétev 12 a signdlni v&tev 20. Do odbodky 12'
generdtorové vétve miZe byt zafazen je3t¥ jednosm&rny ventil 26 a paraleln& k ni men3{
hydraulicky akumuldtor 27. Dvoupolohov§ rozv4d&¢ 25 je ptrestavovdn elektromagnetem 28.

Toto za¥fzeni dovoluje pouZit standardniho provedeni rozv4d&¥t 10' a 25 a zabezepduje
vy881 tlak pro pfestaveni jednoZinného p¥estavného dstroji 3, takZe toto Ustrojf miZe
byt men${. Za¥izeni dle obr. 2 pracuje stejn& jako za¥fzen{ dle obr. 1, jen s tim rozdfilem,
Ze zdrovén s pfipojenim jednoho 21 nebo druhého elektromagnetu 22 se p¥ipojuje i elektro-
magnet 28 k elektrickému zdroji nap¥. akumuldtorové baterii. P¥i pot¥eb& ovl&déni ¥izeni
z vice stanovi3t, se elektrické spinale obvodu elektromagnetil 21, 22, pifpadn& 28 umistf
na ka¥dé stanovi¥té. Pokud je tfeba ovl&dat ¥izenf ze stanovi%t® mimo vozidlo, je moZno
na krat$f{ vzd4lenosti poufit spojovactho kabelu a na v&t%f vzd4lenosti radiového spojeni

mezi obsluhou a vozidlem:

Rychlost provedeného ¥fzenf je urdena okamZitym pritokem z hydrogenerdtoru 9. Pokud
je Zddouci rychlost povelového ¥izeni regulovat, pouZije se &tyFcestny t¥{polohovy rovad&d
10'' dle obr. 3 s proporciondlnimi magnety 23, 24 napdjenymi z elektrického zdroje ptes
regulovatelné odpory 29, 30. Potom, podle velikosti elektrického proudu pfivad&ného k pro-
porciondlnimu elektromagnetu 23 &i 24, se &ty¥cestny t¥ipolohovy rozvad&® 10'' ustavi
do mezipolohy L' nebo R', v nif¥ pfepoufti &4st pritoku dodédvaného Hydrogenerdtorem 9
ze vstupniho otvoru 11 do odpadniho otvoru 13.

PREDMET VYNALEZU
1. Za¥fzeni pro ¥fzen{ sméru vozidel z n&kolika stanovii¥, sestdvajici z hydraulického

servo¥fzeni obsahujicfho servomotor a rozvdd¥& ovl4ddany volantem a jednodinnym p¥estavngm

Ustrojim, vyznafujici se tim, Ze mezi hydraulické servo¥fzenf (1) a hydrogener&tor (9) je



254563 4

viazen &ty¥cestny t¥ipolohovy rozvad&® (10, 10', 10'') spojeny vstupnim otvorem (11)
s generdtorovou vétvi (12), odpadnim otvorem (13) s odpadni v&tvi (14) a v¢stupnimi otvory
(15, 16) se vstupnimi otvory (17, 18) rozvad&%e (3), hydraulického servo¥izeni (1).

2., za¥fzeni pro ¥izenf smdru vozidel z ndkolika stanovi¥t podle bodu 1, vyznadujici
se tim, Ze &tyFcestny t¥fpolohovy rozvadd&& (10) je opat¥en signdlnim otvorem (19) spojenym
signdlni vétvi (20) s jedno&innym p¥estavnym tstrojim (4) rozvdd&de (3) hydraulického
servo¥izenf{ (1).

3. za¥izenf pro ¥izeni sm&ru vozidel z n&kolika stanovi¥f podle bodl 1 a 2, vyznadujict
se tim, Ze &ty¥cestny t¥fpolohovy rozv4d&& (10) je opat¥en signdlnim otvorem (19), ktery
je v neutrdlnf poloze (0) spojen s odpadnim otvorem (13) a v jeho ¥idfcich polohdch (L,
R) je spojen se vstupnim otvorem (11).

4, za¥fzenf pro ¥fzeni sm&ru vozidel z n&kolika stanovi¥f podle bodu 1, vyzna&ujfci
se tim, Ze s generdtorovou v&tvi (12) je spojeno jednolinné pfestavné ustroji (4) prostied-
nictvim dvoupolohového rozvéd&de (25), p¥ifemZ ve vychozi poloze dvoupolohového rozvédéde
(25) je spojeno s odpadni v&tvi (14) a v pF¥estavené poloze s generétorovou vétvi (12).

5. zZatfzené pro ¥fzenf smdru vozidle z né&kolika stanovi3t podle bodu 1 a% 4, vyznadujici
se tim, ¥e mezi generdtorovou vétvi (12) a dvoupolohovym rozvédé&em (25) je v jeji odbolce
(12') jednosm&rny ventil (26) a za nfm je paralelné p¥ipojen hydraulicky akumuldtor (27).

6. Za¥fzeni pro ¥izenf sm&ru vozidel z n¥&kolika stanovist podle bodd 1 a¥ 5, vyznadujici
se tfm, ¥e &ty¥cestny t¥f{polohovy rozvad&& (10, 10', 10'') je opatfen p¥estavnym tdstrojim.

7. za¥fzeni pro ¥fzeni smdru vozidel z ndkolika stanovi3t podle bodd 1 aZ 6, vyznadujici
se tim, ¥e ¥ty¥cestny t¥ipolohovy rozvdd&€& (10'') je opatfen proporciondlnimi elektromagnety
(23, 24) napojenymi k elektrickému zdroji prostfednictvim regulovatelngch odporld (29,

30).

1 vykres
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