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{54) Ovladaci zaFizeni zvedaci regula&ni hydrauliky pro traktory

Vynalez se tyka ovlddaciho zafizeni zvedaci re-
gula&ni hydrauliky pro traktory, zejména trakto-
ry opatfené kabinou. Ovladaci zafizeni je uréeno
pro ovladéani neseného a taZeného zemé&dé&lského
naradi a umoZiiuje rizné zphGsoby regulace, na-
pfiklad automatickou, polohovou, silovou a smi-
Senou. Pro préci zemé&d&lského naradi je dulezi-
té, aby pracovalo za pfedem urcenych podminek,
napiiklad v urcené hloubce nebo poloze, tazné
- sile a v nastaveni rdzné rychlosti reakce hyd-
raulického systému, coZ se provadi regulacni
hydratilikou. '

Jsou zndma ovladaci zafFizeni regulaéni hydrau- »

liky traktor, kde ovlddaci mechanismus tvoii
pevny montaZni celek se zvedacim zaFizenim. O-
vladaci mechanismus je upevnén vétS§inou na nos-
né trubce v&etné& krycich §titd, dorazd, §titkd s po-
pisy-a ostatniho p¥isluSenstvi. Toto provedeni ne-
umoZiluje uzavieni podlahy kabiny proti proniké-

ni hluku, ani utésnéni z hlediska vytdp#ni pros-

toru FidiCe. U jiného provedeni je ovladaci mecha-
nismus vyveden do prostoru Fidife uzavienym
sk¥iflovym nosnikem, kterj obsahuje pFevod pa&-
kami a tdhly. Toto provedeni umoZiiuje uzavieni
podlahy kabiny, nevyhody spogivaji ve znagngch
vilich v tdhlovych a pakovych pfevodech, které
navic ovliviiuji vibrace pfendsSené z t&la traktoru
pfes skiifiovy nosnik, neskladnost a nérok na
velky prostor montdZniho celku vika hydrauliky.
Dalsi nevyhodou zndmych konstrukei je, Ze uhlo-
vy rozsah ovlddaci péky, -ktery lze obsdhnout
- rukou z mista Fidi¢e p¥i pfimé vazb& hlavni ovla-

daci paky, nezajistuje dostatefnou citlivost regu-
lace, coZ je zvlast daleZité p¥i regulaci silové
a smisené. ) ‘ _
Jiné nevyhody dosud znamgch systémi spodi-
vaji v tom, Ze v8echny ovladaci prvky nejsou sou-

stfed&ny do jednoho prostoru, coZ se tyka pfede-

vSim regulace rychlosti reakce.

Uvedené nevyhody odstraiiuje ovladaci zaFize-
ni zvedaci regulaéni hydrauliky. pro traktory,
zejména traktory opatfené kabinou. Ovladaci
zafizeni podle vyndlezu je urfeno pro ovladani
neseného a taZeného zemédslského néafadi a
umoZiiuje rizné zpiisoby regulace, napfiklad auto-
matickou, polohovou, silovou a smi%enou. Zafkize-
ni je opatfeno hlavni ovlddaci pédkou, ovlddaci pa-
kou vné&jsiho okruhu, volici pakou systému a pac-
kou rychlosti reakce. Hlavni ovladaci pdka, ovla-
daci paka vnéjsiho okruhu, volici pdka systému
a packa rychlosti reakce jsou sou&dsti jediného .
ovladaciho mechanismu, p¥ipojeného ke zvedaci-
mu zafizeni t&la traktoru. Paky prochézeji odds-
lovaci sténou, na kteréje uchycena packa rychlo- .
sti reakce. !

Vyhody -ovladdactho zafizeni podle vynélezu =
spocivaji pfedevSim v tom, Ze viechny ovladaci
prvky jsou soustfedény do jednoho prostoru
v blizkosti mista obsluhy. Konstruk&ni FeSeni
ovladani rychlosti reakce umoZiiuje nejen od-
hlu¢néni, ale i nezavisly pohyb kabiny, pruZné

" uchycené vzhledem k t&lu traktord. V jednotli-

vych polohach ovladacich prvkd je moZno pouZit
polohovou regulaci silovou a smifenou, tedy



automatickou, kde pracovni holubka je regulo-
vdna jednak tahem a jednak polohou nafadi tak,
Ze podil obou impulst. je v celém rozsahu jedno-
znadn& uréen. Viechny ovladaci prvky jsou vhod-
n& umistény v dosahu ruky Fidi¢e v prostoru ka-
biny a rozsah pohybu hlavni ovladaci paky p¥i
nepfimé vazb& p¥es kinematicky pievod na h¥i-
delku ovladéani vnitiniho okruhu zajiStuje vel-
" kou citlivost ovladani regulacdni hydrauliky. Dé&-
_lené ovladaci paky p¥ispivaji rovnéz k usnadnéni
montaZe a demontdZe kabiny.
Na priloZenych vykresech je znazorn&no ovla-

_daci zafizeni podle vynalezu se slab8 vyznade-

nym zvedacim zafizenim, kde na obr. 1 je nérys,
na obr. 2 pidorys, na obr. 3 detailni pohled na
zafizenl s kinematickym p¥evodem a na obr. 4
Tez ovladacim mechanismem.

Zvedaci zaFizeni B, jeho# hlavni soudasti jsouw

viko, vélec, ojnice, hfidel a ramena reguladni
hydrauliky, je ovladdno ovlddacim mechanismem
47 tvofenym hlavni ovladdaci péakou 1, ovlddaci
pékou 2 vné&j¥iho okruhu, volici pdkou 3 systé-
mu a p4ckou 4 rychlosti reakce, které maji vaz-
bu na kinematicky systém regulace a na rozva-
dé¢ hydrauliky. Hlavni ovlddaci paka 1 je ototnd
uloZena na Cepu 8, upevn&ném na nosné desce 9,
kterd je pevnd spojena s nosnou trubkou 10,
Hlavni ovlddaci pdka 1 je Sroubovym spofem 11
‘pfipravena k pfevodné pace 12, kterd je v krajni
poloze vybavena sefiditelnou brzditkou 48, se-
stdvajici z tfecich lamel 13, distan&ni trubky 14,
opérky 15, pfitlacné pruZiny 18, sefizovaci ma-
tice 17 a spojovaciho Sroubu 18. Nosna deska 9
je opatfena kulisou 18 s dhlovym rozsahem e, do
niZ zasahuje spojovaci roub 18. Spojeni pfevod-
né paky 12 je provedeno. ojnici 20 p¥es fep 21 na
_raménko 22 s tthlovym rozsahem v, spojené s hii-
delkou 23 ovladani vnitfniho okruhu. Ovladaci
"paka 2 vn&jiiho okruhu je Sroubovym pripevind-
nim 24 spojena s raménkem 25, které mé4 pevnou
vazbu na hiidel 26 ovlddani vngj$iho "okruhu.
Volici péka 3 systému, stavitelnd do t¥i poloh, ma
Sroubové pripojeni 27 k raménku 28, které je po-
moci ndboje 28 a pruZného koliku 30 spojeno s
h¥idelem 31 p¥epindni. Hlavni ovladaci péaka 1,
ovladaci paka 2 vn&j§iho okruhu a volici pdka 3
systému jsou z montdZnich divodl@ provedeny
jako d&lené. Paky 1, 2 prochézeji §titem 35 ovla-
déni a spoletné& s volici pdkou 3 jejich utésnéni
je provedeno té&snicimi vloZzkami 32 s jazytky
vyrobenymi z plastické hmoty. T&snici vloZky 32

s jazy&ky jsou p¥ipevnény k tésnici desce 33 po- -

moci p¥iloZek 34. Stit 35 ovlddani je pFipevnén
k odd&lovaci st&n& 6 pomoci roubd 36, pfitemZ
na obou jeho strandch jsou vy¥ezy 37 pro dora-
zové Cepy 38, opatfené aretadni matici 39 a ko-
rekénim dorazem 40. P4a¢ka 4 rychlosti reakce je
pomoci koliku 41 spojena s hFidelkou 42, ktery
je otoénd uloZen v nétrubku 43 oddé&lovaci stény
6. Hiidel 42 je pevn& spojen s pdkou 48, opatfe-

nou kulovym &epem, na ktery je jednim koncem

nasazeno tdhlo 44 s kulovymi klouby a druhym

koncem je -nasazeno na raménko 45 rychlosti re--

akce, které m4a vazbu na kohout rychlosti reakce
v rozvAd&&i hydrauliky. Prostor kabiny je oddé-
len od zvedaciho zaFizeni 5 pomoci oddé&lovaci
stény 6 a odhlun&ni je provedeno ‘tlumicim ma-
teridlem 7.

Prestavovanim hlavni oviadaci paky 1 se nata-
&i pFevodné pédka 12 na Cepu 8 a jeji konec s na-
vledenym spojovacim $roubem 18 se pohybuje v.
kulise 19 v ihlovém rozsahu e, pfifemZ pFen&si.

_pohyb na kinematicky p¥evod. Kinematicky pte-

vod, ;.vy'tvof'eny ojnici 20 a raménkem 22, se vy-
k14pi'v ghlovém rozsahu v, &im¥ je dosaZeno zvy-
Sené citlivosti p¥i natddeni h¥idelky .23 ovladani
vnitfniho okruhu regulafni hydrauliky. P¥esta-
vovani ovlddaci padky 2 vnéjsiho okruhu dochazi
pfes pevn& spojené raménko 25 k natddeni
hiidele 26 ovladani vngj$tho okruhu regu-
laéni hydrauliky. P¥estavenim volici paky 3 sys-
tému do n&které ze tf¥i poloh dojde prFes pevné
spojené raménko 28 k natoteni h¥idele 31 pfepi-
nani regulaéni hydrauliky. Vypnutim, & zapnu-
tim packy 4 rychlosti reakce se nat4¢i hiidel 42
v nédtrubku 43, pfi€em? pevn& spojend pédka 48,
opatiend kulovym &epem, se vychyli a prenese
pohyb na napojené tdhlo 44 s kulovymi klouby
na raménko rychlosti reakce 45.

PREDMET VYNALEZU

1. Ovladaci za¥izeni zvedaci regulaéni hydrauli-
ky pro traktory, zejména traktory opatfené
kabinou, ur¢ené pro ovladani neseného a ta-
#eného zemé&ds&lského nafadi, umoZiiujici riz-
né zplisoby regulace, napfiklad automatic-
kou, polohovou, silovou a smiSenou, opatfené
hlavni ovladaci pdkou, ovladaci pakou vnéj-
8iho okruhu, volici pdkou systému a péckou
rychlosti reakce, vyznadené tim, Ze hlavni
ovladaci paka (1), ovladaci pdka (2) vnéjSiho
okruhu, volici paka (3) systému a padka (4)
rychlosti reakce jsou soucédsti jediného ovla-
daciho mechanismu (47), pfipojeného ke zve-.
dacimu zaFizeni (5) t&la traktoru, pFidem?
pdky (1, 2, 3} prochazeji oddslovaci st&nou
(6), na které je uchycena pac¢ka (4) rychlosti

- reakce. -

2. Ovladaci zatizeni podle bodu 1, vyznacdené
* tim, %e k hlavni ovlddaci pace(1) je pfipoje-
na pfevodova pdka (12}, .oto¢n& uloZend na
c¢epu (8), upevnéném na nosné desce (9], spo-
jend s raménkem (22), pFichycenym k hfidel-
ce (23) ovladéani pomoci ojnice (20}, pFidem#Z
jeden konec pfevodové paky (12) je opatfen
. setiditelnou brzditkou (48).

3. Ovladaci zafizeni podle bodu 2, vyznadené
tim, Ze brzdicka (48)sestavd z tFecich'lamel
(13), distan&ni trubky (14), op&rky (15], pii-
tlaéné pruZiny (16), sefizovaci matice (17}
a spojovaciho Sroubu (18}, prochazejiciho
kulisou (19), vytvofenou v nosné desce (9).

4. Ovladaci zakizeni podle bodu 2, vyznadené
tim, Ze nosna deska (9) je pomoci nosné trub-
“ky (10) pFichycena k viku zvedaciho zafize-
.ni (5). . :

5. Ovladaci zafizeni podle bodu 1, vyznacené
tim, Ze k ovladéci pace (2) je p¥ipojeno ra-
ménko (25), spojené s hiidelem (26) ovldda-
ni vn&jsiho okruhu. ‘



-8 ‘Ovladaci zafizeni podle bodu 1, vyznadené
tim, Ze k volici pace (3) systému je pfipojeno
raménko (28], spojené pomoci naboje (29)
a pruZného koliku (30) s h¥idelem (31) pie-
pinani. Q ' ~
Ovladaci za¥izeni -podle bodu 1, vyznadené
tim, Ze patka (4) rychlosti reakce je pomoct
hiidele (42) pevn& spojena s pdkou (46), p¥i-
pojenou pomoci knlového kloubu k jednomu
" konci téhla (44), jehoZ druhy konec je pripo-
jen k raménku (45) rychlosti reakce, uloZe-
ném na viku zvedaciho zatizeni (5}.

8. Ovladaci zaFizeni podlé bodu 1, vyznadené

tim, Ze paky (1, 2).jsou umistdny ve 3titu (35}
ovladani, ktery je pfipevnén k oddslovaci des-
ce (6), pfifem? po obou jeho strandch jsou
vytvofeny vyfezy (37) pro dorazové Sepy (38},

-opatfené aretadni matici (39) a korek&nim

dorazem (40).

Ovlddaci zaFizeni podle bodu 1, vyznadené ) '

tim, Ze pdky (1, 2, 3) jsou v oddélovaci st&n&
(6) .ut&snény pomoci t8snicich vioZek (32).
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