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(54)  Zpisob a zarizeni pro vedeni predm&td po zvolené drdze

Vyndlez se tykd zpisobu a za¥f{zeni pro vedeni predm&td po zvolenych drahdéch, ktery
umo¥nuje vedeni predmitu i po dlouhych zakiivengych drahdch s vysokou prfesnosti.

Souéasné'tedhnika vyZaduje zejména ve stavebnictvi, ale i ve strojirenstvi, dopra-
vé apod. pP¥ipravu ploch nebo'drah, které jsou na velkych rozlohdch definovand zakfivé-
né, Jednim,z nejvétSich problémd tohoto druhu Jje pifiprava i kontrola projektévanych pro-
£ild kolejovych a silni¥nich a leti3tnich t¥les ve v¥ech fézich jejich pripravy. Rela-
tivn& nejlépe je vyre¥en problém pripravy povrchového /%iviéného hebo betonového/ plésté
vozovky nebo leti¥tnich ploch. Existujf jiZ automaticky navédddné stroje ~ finiSery, kte-
ré odvozujf svij pohyb od nepjaté struny, které.je vedena napifklad podél upravované vo-
zovky, je pPedem pPresn& opticky vymédena, vytydena a zajisfuje sm¥rové i vyZkové vedeni
obvykle jediného bodu finiZeru po lomené k¥ivce, jeji? zlomy jsou ddény polohou podpér,
pfes n&% Jje struna napjata. Tento zplsob md v3ak znainé nevghody. Vodie{ strunu Jje tfé-
ba pracné vytylovat a vyméfovat a na staveni¥ti je snadno zranitelnd, co% zpisobuje
dlouhodobé prostoje. Zpisob fixdZe struny nezaji¥fuje velkou pfesnost a vyslednd kPivka
je vidy lomend. Pfitomnost struny omezuje také menévrovaci mo¥nost pFisunovych vozidel

a tohoto zplsobu lze také t&%ko vyu?it pro vedeni rychlejsfch stroji.

Optické vedeni pomoei laseru je zatim uspokojivd vyfeZeno pouze pro vedeni po pii-
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myeh drahdch a i tak je celé zaffzeni znaind slo%¥ité, drehé a choulostivé a na vedeném
predm¥tu mus{ byt snadno zranitelné optické detekni zarfzeni. Vedeni pomoci laseru vy-
uzivéd vlastnost{ vyzafowacfho diagramu laseru, tj. velmi malého prifezu a rozbihavosti
vyzarovaného svazku zé¥enf. Vedenj predm&t naepfiklad stavebni stroj, Jje opatlen sousta-
vou ndkolika fotoelektrickych &isel, na ktérou dopadd svazek zdPeni laseru, jehoZ uhlo-
vé poloha byla predem presn® nastavena a je b¥hem vedeni pfedm&tu presnd udr¥ovédna, Uve=
dené fotoelektrickd &idla jsou uspofdddna do matice vhodného tvaru, nap¥iklad &tvercové
a z rozlo¥eni intensity osvétleni jednotlivyeh gidel usuzuje pfipojeny analogovy obvod
na vzédjemnou polohu stfedu matice a osy vyzafovacihb diagramu laseru, Vystupni udaj ena-
logového obvodu se pouZije pro opravu polohy vedeného pfedm&tu. Presnost popsaného zafi-
zeni je omezena zejména mirou dhlové stability uloZeni laseru a nerovnomdrnym rozloZenim
energie ve vyzafovaném svazku zdfenf., Provoz zafizeni je ztiZen relativn& vysokym

elektrickym p¥ikonem laseru. Za¥{zeni umo¥nuje pouze vedeni stroje podél p¥imky.

Pro Ptizeni vyrovndvéni Zelezni¥nich spodkl byla vyvinuta fotoelektricksd aparatura
zalo¥end na principu referen¥ni optické piimky. Aparatura sestdvéd ze zdroje modulované-
ho sv&tla, clonigfho hradftka pevnd umisténého na vedeném stroji /podbije&ce/ a foto=
elektrického #idla. Hodnota signdlu na vystupu stiidavého zesilovale, na jehoZ vstup Jje
fotoelektrické &idlo pripojeno, ovlivnuje zp&tnovazebnd rizeni &innosti vedeného stroje
tak, Ze jeho poioha se upravi tak, aby hraditko clonilo modulovaﬁé sv&tlo dopadajici na
%idlo na definovanou hodnotu. Uvedené zafizeni vyhovuje pro vedeni stroje podél p¥imky,
nelze Jej vSak pouZit'pro vedeni podél zvolenych kiivek, coZ je p¥ipad ¥{zeni poZadove-
ny &asto pri stavbéch silnic, letis¥ a podobnd,

Uelem vyndlezu je zdokonaleni zpisobd a zarizend pro vedeni predmetd, zejména po
delsich drahdch, zejména v terénnich podminkédch.

Podstata zpisobu podle vyndlezu spodivd v tom, %e poloha nejmén¥ jednoho hraditka
vedeného p¥islusnou referendni optickou p¥imkou je vﬁéi vedenému predmétu nastavovéna
podle zvoleného programu v zdvislosti na poloze vedeného predmétu nebo nosné zékladny
podél zvolené dréhy. Z uvedenych referen&nich optickych pifimek jsou alespon dvé navzé- '
jem rovnob&%né, nebo alespon dv¥ referen&ni optické piimky jsou navzdjem riznob&iné ne-

bo mimob&Zné, o

Podstata zarfzeni k provddini zplisobu podle vyndlezu spolivéd v tom, Ze Jje opatie-
no nosnou zdékladnou vedeného predm&tu, na ni¥ jsou upravena pohybovéd dstrojf{ pro posou-
véni vedeného predm&tu a déle je opatiené alespon jednim hraditkem upevndnym na vedeném
predm&tu, NejménZ jedno hraditko Je opa@feno programovymvdstrojim k nastaveni své polo-
hy vid¢i vedenému pfedmetu.a nosnéd zdkladna vedeného predmetu je opat¥ena pohybovymi
dstrojimi k nastaveni polohy vedeného predm&tu vi¢i nosné zékladn&. Zaii{zen{ miZe byt
opat¥eno alespon Jednim sefvomechanismem k nastaveni polohy hraditka vi&i nosné zdkled-
n& a programovymi dstrojimi k nastaveni polohy vedeného predm&tu vi&i hraditku, prilemi

servomechanismus je pripevn&n alespon k jednomu hradftku a progremovd uUstroji jsou pFi-
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pevnéna k vedenému pfedmétu.

Podstata vyndlezu bude v dal¥im vysvdtlena na piikladech jeho provedeni, které bu-
dou popsény pomoci pripojenfch vykresd, na nichZ

obr., 1 je axonometricky pohled na uspordddn{ s hraditky umist&nymi na vedeném predmétu,

obr. 2 je axonometricky pohled uspofdddni s hraditky um{sténjmi na nosné zékladné ve-
deného predmétu a

obr., 3 je axonometricky pohled na p¥fklad provedeni zafizeni k udrZovdn{ hraditka v do~.
tyku s referen&ni optickou p¥imkou.

V obr., 1 je zndzorn&na pohyblivé nosnéd zékladna 1, napPiklad podvozek, na které Jje
prostiednictvim servomechanismi 2 a 3 uloZen vedeny predm&t 4, napiiklaed pracovni né-
stroj finiZeru. Na tomto vedeném pFedm&tu 4 jsou prost¥ednictvim programového dstroji

6 uloZena hraditka 61 a 62.

Na pohyblivé nosné zékladn¥ 1 je pripevn&no tachometrické zarizeni 5, Jjeho% vystup

je spojen s progremovym ustrojim 6.

V obr. 2 analogickému k obr. 1 jsou hraditka 61 a 62 spojena pevné s vedenym pied-
n¥tem 4, vi¥i kterému je pomoci programového ustroji 601, pomocné zdkladny 602 a dalsfi-

ho programového ustrojf 603 pohyblivé uloZen vliastni, napriklad pracovni ndstrogj 604.
Vystup tachometrického zabfzeni 5 je spojen s programovymi uUstrojimi 601 a 603.

Na obr., 3 je znézorn¥n priklad provedeni zaFfzeni k udrZovéni hraditka 61 v dotyku
s referendni optickou pifimkou 91, kterd je tvolena osou optického svazku 9 mezi vysila-
gem 10 a p¥ijimalem 7. Hraditko 61 je opatfeno programovym istrojim 6 upevn&nym na ve-
deném predmdtu 4, ktery je opatfen servomechenismem 3 k nastaveni polohy viéi nosné

zékladng 1. Kabelem 8 je spojen piijimed J svazku 9 se servomechanismem J.

-

finnost zarfizeni podle vynéiezu je v souhlasu s popsanymi obr. 1, 2 a 3 ndsledu~-

jici:

Pr¥i pohybu nosné zdkladny 1 pribli¥n& podél programované dréhy Jje opticky svazek 9
clon&n hraditkem 61, podle stupn¥ zaclon&ni je v pfijimedi T vyhodnocen chybovy signdl,
ktery je pomoci kabelu 8 nebo bezdrdtové zaveden na vstup p¥isluiného servomechanismu
3, ktery aopravi hradftko 61 do tekové polohy, aby clonilo napi. prévé 50 % optického
svazku 9. Tim je dosaZeno toho, %e hrana hredftka 61 je vidy v dotyku s optickou refe-
renni p¥imkou 91, kterd prochézi stiedem optického svazku 9. Jeliko% hraditko 61 Je
pripevnéno na vedeném piedm&tu i,'je i vedeny pfedmét 4 vidy ve znémé vzddlenosti od

. referenni optické p¥fimky 91. VloZf-1li se nyni mezi hraditko 61 a vedeny predm&t 4 pro-
gramové udstroji 6, které b&hem pohybu nosné zékladny 1 a tedy i vedeného predmétu 4
m¥n{ polohu hraditka 61 vi&i vedenému piedm¥tu 4, m3n{ se vzddlenost vedeného pﬁedméiu
4 od referentni optické pfimky 91 podle opravy zavedené programovym dstrojim 6. Extrémy
vodici kirivky vedeného pfeémétu 4 jéou omezeny pouze rozsahy pohybovych ustrojf progre-

mového zarizeni 6, rozsahy servomechanismi 2 a 3 a vymezenim oblasti, v ni% se pohybuje
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nosné zdkladna l. Obecn& lze Pici, Ze toto FeSeni je vhodné zejména pro priped dlouhych
drsh s malym zekiivenim nebo drsh, které osciluji kolem piimkovych,

*

Jsou=-1i znadn& rozd{ilné pofadavky na piesnost vedeni v rdznych smérech, je vyhodné
pou?it presného vedeni tak, jak bylo popséno pro dva i vice bodd predmZtu 4 v tomto smd-
™ arnaopak ve smérﬁ, kde poloha nemusi byt tek ptesn& nastavovéna, vést pouze jeden
bod predmstu 4 nebo dokonce navdd&t pouze nosnou zdkladnu 1, a to automaticky nebo i
rudné, Tento zpisob vedeni lze teké s vyhodou kombinovat se zndmymi zpisoby ne udeé-
védni i programové. ¥izeni polohy piedm&td, Jjeko Jjsou nap?, tlumené volné zavé3eni{, ulo=-
fené na hladiné i v3echny servomechanické zplsoby k udrZovéani sklond.,

Pro zaddvéni opravy pro programové ustroji 6 Jje treba zndt polohu vedeného predmé-
tu 4 na dréze. Tuto informaci lze ziskat napi. z otddek kola odva¥ujictho se po dréze
‘nosné zdkladny 1 nebo odvijenim m&rné struny nebo i bezkontaktnim m&fenim vzddlenosti
ye@enéhd‘pfedmétu 4 nebo nosné zdkladny 1 od pevného bodu nebo ze zndzornéného tacho-

metrického zarizeni 3.

Vyhdeu;feéehi podle vyndlezu je pom&rné& nizkd po¥rizovaci cena vodictho zairizeni,
veliky dosah, vjsoké piesnost, moZnost prédce i za znadn® nepiiznivych klimatickych pod-
minek, robusﬁbst provedeni i to, Ze na vedeném piFedmé&tu nejsou Z&dné choulostivé optic-
ké nebo elektronické obvody. Nevyhodou je pouze to, %e vedeny predm¥t mus{ byt vidy
v prostoru mezi piijimadem a vysilalem & nelze tedy vést timto zpisobem napi, razici

stroje v hornictvi, “

PEEDMET VYNALEZU

1. Zpisob vedeni piedmétu po zvolené drdze, kde vedeny piedm&t je opatien nejmén& jed=-
nim neprisvitnym hraditkem, které je udrfovédno v dotyku s p¥islusnou referenini
optickou p¥imkou, tvorenou svételnym svazkem mezi vysi{lafem a detektorem, pomoci
signdld odchylky z detektoru, privedenych n; vstupy pohybovych ustroji, prilem2
dovolend odchylka polohy pohybujici se nosné zdkladny od zvolené drdhy Je déna
funk&nim rozsahem pohybovych ustroji, vyznaleny tim, Ze poloha nejméné& jedﬁoho hra-
ditka, vedeného piFfsludnou referenéni optickou p¥imkou fﬁéi"vedenému pPedm&tu je
nastavovédna podle zvoleného programu v zdvislosti na poloze vedeného piedm&tu nebo

nosné zdkladny podél zvolené dréhy.

2. Zplsob podle bodu 1, vyznaleny tim, %e alespon dvd referen¥ni optické primky jsou

navzdjem rovnob&iné,

3. Zplsob podle bodu 1 nebo 2, vyznaleny tim, Ze alespon dvé referendni optické piim-

ky jsou ngvzéjem riznob&Zné,

4. Zpisob podle bodu 1 nebo 2, vyzna¥eny tim, ¥e alespon dvé refereninf optické piimky

Jjsou navzdjem mimob&Zné.
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Zabizen{ k provddsn{ zpisobu podle bodu 1, vyznalené tim, %e je opatleno nosnou 28-
kladnou /1/ uvedeného predm&tu, na ni%¥ jsou upravena pohybovéd dstrojf{ pro posouvé- -
ni vedeného predmdtu /4/ a ddle opat¥ené alespon jednim hraditkem /61/ upevn&nym na
vedeném predmdtu /4/.

Zarizeni podle bodu 5, vyznalené tim, %e nejmén& jedno hraditko /61/ je opat¥eno pro-
gramovym ustrojim /6/ k nastaveni své polohy vi¥i vedenému predmétu /4/ a nosnd zé-
kladna /1/ vedeného predm&tu je opat¥ena pohybovymi dstrojimi /2, 3/ k nastaveni po-
lohy vedeného predmdtu /4/ viéi nosné zdkladn@ /1/

Zatfzent podle bodu 6, vyznalené tim, Ze je opatieno alespon jednim servomechanismem
/2, 3/ k nastaveni polohy hraditka /61, 62/ vi&i nosné zékladn¥ /1/ a programovymi
Ustrojimi /601, 603/ k nastaveni polohy vedeného pfedmétu 604 witi hraditku 61, 62,
pridem? servomechanismus /2, 3/ je pripewndn alespon k jednomu hradftku /61, 62/ a
progremové Ustroji /601, 603/ jsou pripevn¥na ks vedenému predm&tu 604,

3 vykresy
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