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(57)  Hogent se t¥ké uchopeni a vystdeddni
vretvy (19) prafed (21) za¥izenim
8 uchopovacim mechanismem tvoFenym dvdma
gvisle posuvnymi voziky (4), umistdnymi
o jednom v kaZdém boku portdlového rdmu
?1) tohoto za¥izeni., Na rdmu voziku (4)
ge rovnob8inymi tdhly (6) zavéSen nosnik
5) pro uchopeni prazecld (21) a v zdvésech
(9) kontrolni rémedek (8) a dotykovd
konzola (7).Voziky{}isou kloubovd spojené
trducem (11) a spojkou (20), P¥i menipu~-
laci se sleduje opreni dotykové konzoly

(7) o povreh graicﬁ (21), styk kontrolni~

ho rémeéku (8) s Jeho. opérou (10) a sklon
spojovaciho trdmece (11) vozikd (4).
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Vyndlez se tykd zafizeni pro manipulaci s prafci, zejméne betonovimi, PeSiciho
gvym uchopovacim mechanismem problém uchopeni e soulasnd vystPeddni jednotlivych
praZcht uspofddanych v jedné vratvd pfi Jejich odebirdn{ z menipuladni jednotky slo-
Zené z nékolike takovfch vrastev v procesu zpracovéni téchto praZed pfi montdil kole~-
jovych pold.

Dosud zndmd zafizeni pro manipulaci s betonovymi pre¥ci jJsou vybavena pro ucho-
peni téchto praZcl lanovvul zdvésy, eventudlnd ssmosvornymi kledtdmi (jePdby riznjch
druhtl), nebo uchopovscimi ndstavel (vysokozdviZné voziky), nebo specidlnim uchopova-
cim zafizenim upevnénym na svisle posuvném rdmu (portdlové manipuladni jednoddelové
za¥izeni jako souddst obnovovaciho stroje).

Lanové zdvésy dovoluji sice v hromadné manipulaci vyuZii nosnosti JePdbu pPi
transportu praZcl ze sklddky nebo Zelezniénich vagonfl na misto jejich daldiho zpra-
covdni, aviak neumo¥nuji pFitom soudasné vyst¥eddni jednotlivyeh prafed k budouci
ose montovaného kolejového pole. Tento stav je dén redlnym uspoPddénim sklédek praZ-
cl plynoucich z charakteru tdchto preZcil, nejednotnym typem Zeleznifnich vagoni
a vlivy pfepravy na stabilitu ndkladu na uvedenych vagonech, Nésledné rudni dostie-
dovéni po uloZeni s rozloZeni timto zpleobem menipulovanych prefcli na montdZni nebo
pPipravny stdl ruéni nebo mechanizovené linky pro montdZ kolejovych poli je fyzicky
namdhevé, u mechanizovené linky pro monté% kolejovych polf negetivnd ovlivnuje jeji
vikon a v neposledni Tadé je jednim z rizik drazovosti pracovnikd., Obdobn& prosté
lanové zdvésy neumoZnuj{ manipulsci se skupinou pra¥cd uspoFddanych v jedné vratvd
g poltem té€chto praZch vét3im neZ t¥i, ani%Z by pFitom nedochdzelo k deformaci rovin-
nosti takové vrstvy. Tato deformace je neZddouci zejméne pfi phipravé praZell ke
zpracovdni mechanizovanou linkou pro montd% kolejovych poli.

Pou¥iti samosvornych kledti sice umofnuje v urditém malém roszmezi soudasné
vystfedéni jednotlivych pra%ch uchopované vrsivy, ale medovoluje obvykle vyuZit nos-
nosti jefdbu a ftim vyraznd vykonové omezuje ndsledny proces zpracovéni praZel pPi
montéZi kolejovych poli.

VysokozdviZnych vozikl se obvykle uzivd pro manipulaci jednotlivych praZel nebo
jeJich skupiny, aviak mimo proces montdZe kolejovych poli vzhledem k jeho technolo-
gickjm zeFizenim na terénu, tvoPfcim pPekdiky pro provoz tdchio vozikl,

Specidlini uchopovaci zafizeni portdlovich manipuladnich jednodlelovich zafizeni
uzityeh v obnovovacich strojich vyZadujl{ pro svou &innost dokomale pFedem pPipravenéd
uspofdddni vrgtev praZcl vzdjemnd proloZenych proloikami steJné vyBky. Tento poZada-
vek je dén zavéZenim takového uchopovactho zaPizeni na centrdlnim rduu, ktery je ve
gvém vedeni svisle posuvny. Krom& toho je toto za¥izeni urdeno pro manipulaci praZ-
¢l predem vyatrojenych pfisludanym kolejivem.

Uvedené nedostetky jsou odstrandny ze¥izenim pro menipulaei s praZci tvaru por-
t41lu s vlestnim pojezdem & uchopovacim mechanismem podle vyndlezu, JehoZ podstatou
jsou dva samostatnd, v obou bocich portdlu ve vedenich prost¥edictvim pPimodarych
hydromotord svisle posuvné uloZené voziky, z nichZ keZdy Je vybaven nosnikem pro
uchopeni manipulované vrstvy praZcd kloubovd zavéSenym prost¥edictvim alespon ty#
rovnobéZnych tdhel na rdmu tohoto voziku a s timto rdmem spojenym prosgt¥ednictvim
pPimo8arého hydromotoru. Na kaZdém rdmu obou vozilkld jJe vytvoPen kloubovy zdvés
a opdra pro kontrolni rémedek, ve kterém je otofnd v kloubu zav&Send a hdkem pode-
prend dotykovéd konzola. Ré&my obou vozikd jsou vzdjemnd kloubovd spojeny trdmcem
a spojkou, PPitom vzdjemnd vzddlenost vodorovmné funkdni plochy nosniku a dotykové
konzoly v poloze odpovidajici jejimu dosednuti ne horni povrch uchopovené vrstvy
prazcld je v&t31 nebo nejvy¥e rovna vidce praZce a vzdjemnd vzddlenost svislych
funkdnich ploch nosnildl v poloze odpovidajici nejv&tSimu vysunuti jeJich pFimodarych
hydromotord je vdtSi neZ je délke manipulovanyeh praZcil,
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Uspolfddénim za¥{zeni pro manipulaci s prazci s uchopovacim wechanismem podle
vynélezu se mechanizuje proces manipulace praicd zejména na vstupni 84sti mechanizo-
vané linky pro montdZ kolejovych polf p#i odebréni jednotlivych vrstev praZcl z ma-
nipulaéni jednotky vytvofené na poldtku linky jefdbem zdkladny. PFitom nenf t¥eba
dbdt Jak na prvotn{ pfesné vzdjemnd vystieddni praicd v menipulovené vrstvé, tak ne
stejné vySkové rozmiry prokladd jednotlivfch vrstev. Soudasnym vyst¥eddnim prazcil pFi
Jedich uchopeni se pFipravuj{ pfiznivé podminky pro jejich ndsledné zpracovdni, od-
strenuje se namihavd rudni préce a riziko moZnych tdrazl obsluby., UspoFddéni uchopo-
vaciho mechanismu podle vyndlezu umoZnuje po piipojeni vhodnfch Sidel, pFevést celou
funkei za¥izeni do samodinného, vzdjemnd névazného cyklu pohybd.

Vynélez je bliZe osv&tlen ne pFipojenych vykresech, kde na obr. 1 je zndzorndno
zaf{zeni pro manipulaci s prafci s uchopovacim za¥izenim podle vyndlezu s rozebira-
nou manipuladni jednotkou praZel, menipulovanou vrstvou praZcl a pFemistdnou vrstvou
v bolni schematickém pohledu a na obr. 2 je nakreslen &dstedny Fez za¥fzenim pro me-
nipulacl 8 prazci v mistd uchopovaciho mechénismu rovinou A-4 z obr. 1.

V kaZdém z obou bokl rdmu 1 za¥izeni pro manipulaci s pra¥ci je ulofen ve vede=
ni 13 vozik 4, Tento vozik 4 je spojen s rémem 1 piimoSarym hydromotorem 14. Nosnik
5 pro uchopeni manipulovené vrstvy prafcl 21 je jednak kloubové zavéSen na voziku 4
prost¥edictvim rovnobdinych tdhel 6, jednek s timto vozikem 4 spojen p¥imodarym
hydromotorem 15, Na p¥iéniku 12 voziku 4 je v zdvésu 9 odklopnE uloZen kontrolni
rémelek 8, kitery se soulasnd opird o opéru 10. Kontrolni rémedek 8 je opetfen doty-
kovou konzolou 7, kterd je v ndm ulofend prostfedictvim kloubu 17 a zdroven se opi-
rd bud o povrch manipulované vrstvy prafcd 21 nebo o hdk 16, Oba voziky 4 jsou klou-
bové spojeny trdmcem 11 a spojkou 20,

P¥1 pohybu vozikld 4 zaPfizeni pro menipulaci s praZei ustaveného nad manipuladni
Jednotkou 18 z horni polohy k manipuladni jednotce 18 vyvozeném pbimoderymi hydromo=-
tory 14, pridemZ nosniky 5 jsou vzdjemnd vzddleny na nejvdtSi hodnotu roztede svich
sviglych funkénich ploch 22 denou Gplnym zasunutim pfimoSargch hydromotort 15, do-
sedne dotykovéd konzola T na horni povrch nejvy$3{ vrstvy praZcil manipuladni jednot-
ky 18 a tim d4 impuls k zastaveni vertikdlniho pohybu zvedacich vozikd 4, P¥itom
vodorovnd funkini plocha 23 nosnikd 5 se nyni nachdzi pod dolnim povrchem vrstvy
prazell, Uplnfm vysunutim p¥imodargch hydxomotorﬁ 15 jsou praZce nejvyssi vrsivy me-
nipulaéni jJednotky 18 vystfeddny ve smdru jejich podélné osy svislymi funkinimi plo~-
chami 22 nosnik} 5. Pohybem vzhiru voziki 4, pojezdem celého za¥izeni pro manipulaci
s praZei pojezdovym dstrojim 2 po drdze 3, pohybem dolu vozik 4 a% do polohy odlehde=
ni nosnikd 5 a Jejich vzdjemnjm odklopenim ne tdhlech 6 prost¥ednictvim dplného za-
sunuti pfimodarfch hydromotorl 15 dojde k pfemistdni manipulované vrstvy 19 a jeJimu
uloZeni do polohy pfemistdné vrstvy 19 v urfeném mist8 mechanizované linky pro mon-
t4% kolejovych poli.

Kontrolni rémeSek 8 v poloze opfené o opdru 10 udévd kontrolni rovinu vzhledem
k vodorovné funkéni ploSe 23 nosnikk 5 a viSce manipulované vrstvy 19 prafel 21
a tato poloha kontrolniho rdmedku 8 je podminkou sviraciho pohybu nosniki 5. Naklo-
néni zrédmece 11 pfi vertikdlnim pohybu vozikld 4 vyjadPuje vzdjemnou vertikdlni od-
chylku polohy vozikd 4 a ddvéd impuls k jejimu omezend. '

Zaiizeni pro manipulaci s praZci 21 s uchopovacim zafizenim podle vyndlezu je
moZné vyuZit jak v mechanizované lince pro montdZ kolejovych poli, tak i na jingch
pracovidtich, kde se jednd o odebirdni jednotlivjch vrstev 19 praficd 21 z pPedem
vytvoFfené manipuladni jednotky 18, VyuZiti za¥izeni pro manipulaci s praZci 21 je
mo%né rozdi¥it i na manipulaci jinych pFedmdtd, které se svym tvarem a charakterem
praZcim 21 podobaji.
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PREDMET VYNLLEGZU

Za¥izeni pro menipulaci s praZci, jehoZ rdm md tvar portdlu s vlastnim pojezdem
a uchopovacim mechanismem, vyznadenym tim, Ze je tvoPen dvéma semostatnymi, v
obou bocich rdmu (1) ve vedenich (13) prostPedictvim pPimolarych hydromotord (14)
svigle posuvné ulosenymi voziky (4), z nich% keZdy je vybaven nosnikem (5) pro
uchopeni manipulované vrstvy (19) praZcl (21) kloubovd zavéSenym prostiedictvim
alespon &ty? rovnobd%nych téhel (6) na rému tohoto voziku (4) e s timto rdmem
dédle spojen pFimodarym hydromotorem (15) a dotykovou konzolou (7) otolnd zavé-
Senou prostPedictvim kloubu (17) a podep¥enou hékem (16) v kontrolnim rémedku
(8), ktery je kloubovd upevndn v zévésu (9) a opird se o opdru (10) vytvofenymi
na rdmu voziku (4), pPidem? oba rdmy vozikd (4) jsou vzdjemnd kloubovd spojeny
trducem (11) a spojkou (20).

7a¥izeni pro menipulaci s praZci podle bodu 1, vyznalené %tim, Ze vzdjemnd vzddle~
nost vodorovné funkdni plochy (23) nosniku (5) a dotykové konzoly (7) Je v&t3i
nebo nejvyde rovna vydce praice (21) a vzdjemnd vzddlenost svislych funkénich
ploch (22) nosnikd (5) v poloze odpovidajfcl nejvdtdfmu vysunuti pFimofarych
hydromotort (15) je v8t3i neZ je délka manipulovanych praZed (21).

2 vykresy
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