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Snéhovy pluh s pFi¢nym vyvaZovinim radlice
Oblast techniky

Technické feleni se tyka snéhovych pluhil, a to pfedev&im pluhii s variabilni ifkou radlice, kde
se fesi pfi¢né vyvazovani, kompenzujici zménu vyvaZeni pfi zméné okamazité $iky radlice.

Dosavadni stav techniky

V souéasnosti jsou zndmy snéhové pluhy mnoha provedeni. Nejjednodudsi provedeni jsou vytvo-
fena s pevnou radlici konstantni $ifky a konstantniho dhlového nastaveni, V tomto provedeni se
asto vyskytuji tzv. $ipové pluhy, kde zmény Ghld nastaveni okolo svislé &i pfigné osy radlice
nemaji zasadni vyznam, resp. nejsou nutné pro funkei takového pluhu. Jsou také znamy snéhové
pluhy se zménou uhti nastaveni, a to jak se zm&nou nastaveni radlice okolo pfi¢né osy, tedy se
zmenou \dhlu zab&ru viiéi roviné povrchu odetfované plochy, tedy zpravidla silnice, parkovisté,
leti§tni plochy €i drahy apod., tak se zmé&nou uhlu v podstaté okolo svislé osy, tedy se zménou
bo&niho uhlového nastaveni radlice, kterd je u takovych pluhil zpravidla pfima. Dale pak jsou
znamy pluhy s proménnou pracovni §ifkou, nejéastéji sloZzené ze dvou nebo tii diléich radlic,
teleskopicky navzijem vysuvnych a zdsuvnych, nékdy piipadné i s bo¢né sklopnym zakon&enim
na jedné nebo na obou stranich. Podle toho, jak se pfi zméné nhlu radlice a predeviim pti jejim
pfi¢ném vysouvani &i zasouvani méni poloha t€2i3té této radlice, aniZ by se sou¢asné ménil bod
jejiho zavéSeni na vozidle, meéni se i jeji vyvaZeni v pfiéném sméru. S ohledem na to, Ze s uréi-
tym vyvaZenim se polita vidy pfi konstrukci pluhu, resp. pii konstrukci zavésného ustroji takové
radlice, je zpravidla moZno takovou radlici po namontovéani na nosné vozidlo pfigng vyvazit tak,
aby jeji stfedni klidova vyvaZend poloha byla takova, Ze dolni hrana radlice je rovnob&zna s
povrchem pojezdové plochy. ZavéSeni radlice na vozidle vykazuje sice vZdy i samo o sobé& urdi-
tou pruZnost, pfidemz toto zavéSeni byva Casto jeité navic opatfeno i pruZinami, umisténymi v
zavésném Ustroji radlice tak, Ze sefizovanim polohy jejich opér 1ze kompenzovat rozmérovou a
tim i hmotnostni nesymetrii radlice vii¢i mistu jejtho zavéeni na vozidle, resp. na zavésném
ustroji, spojeném s vozidlem. Tak lze provést korekci pfi¢ného vyvaZeni, oviem pouze staticky,
pied jizdou, ale nikoli béhem jizdy, kdy pravé u pluhi s variabilni Sitkou se za jizdy méni pra-
covni okamZita 3ifka celé radlice, a to nejéastéji pravé asymetricky viiki podélné ose vozidla,
resp. asymetricky vit€i pivodnimu nastaveni radlice v zataZené poloze. Pokud takto béhem jizdy
a pracovniho nasazeni pluhu dojde k posunu t&2i3té celé radlice, zméni se i plivodni vyvazeni a
na t€Z8f strané pak dochazi k vét§imu opotfebeni toho pojezdového kola &i kol a také zejména k
vétiimu opotfebeni bfitu, kteréZto kolo &i bfit jsou, i pfes zakladni statické rovnob&?né nastaveni
viiéi ofetfovanému povrchu, béhem jizdy, primamé nisledkem nerovnomémého povrchu a
sekundarné nasledkem propruZent radlice pHi pfejedu nerovnosti na oetfovaném povrchu, ¢astéji
a silnéji v pHimém kontaktu s timto povrchem. Ukolem predkladaného technického fefeni je tedy
vytvofit snéhovy pluh s takovym vyvaZovacim ustrojim, které by bylo moZno ovladat za jizdy, a
to alespofl ruéné, nebo ptipadng i automaticky, a kde by bylo moZno takto kompenzovat zménu
vyvaZeni, pfedevdim vzniklou jako ndsledek nesymetrické zmény $itky pluhu, resp. nesymetrické
zmény uéinné plochy radlice.

Podstata technického fe3eni

Uvedené nevyhody se fe$i v podstatné mife u snéhového pluhu s pfiénym vyvaZovanim radlice,
podle predkladaného technického feSeni, kde radlice pluhu obsahuje alespoil dvé pracovni tvaro-
vane radii€ni desky, uloZené na zakladnim pevném nosniku radlice, kde alespori jedna z téchto
desek je boéné€ vysouvatelnd pomoci mechanického nebo hydraulického pohonu a je zavésena na
nosném vozidle pomoci nosného Gstroji radlice, pfic¢em2 v rdmci tohoto nosného ustroji radlice
zakladni pevny nosnik radlice je propojen s pfipojovaci deskou nosného tstroji, upravenou pro
spojeni s nosnym vozidlem, a to propojen pomoci dolnich ramen a hornich ramen tvoficich dva
nad sebou umisténé trojihelnikové ttvary, kde alespoit jedno z ramen, ktera lezi na obvodu pfi-
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sluiného trojuhelnikového Utvaru, vykazuje teleskopicky proménnou délku a je opatfeno nasta-
vitelnym pruznym ¢&lenem, upravenym pro nastavitelné vyvaZeni podélnych sil na tom rameni z
ramen, které vykazuje proménnou délku, pfiéemz podstata tohoto snéhového pluhu spoliva v
tom, #e délka alespon jednoho z ramen s teleskopicky proménnou délkou a/nebo predpéti ale-
spoii jednoho z pruZnych &lenil jsou nastavitelné pomoci polohové nebo silové spfaZeného tele-
skopického hydraulického ak&niho &lenu, umisténého v tomto rameni nebo v poloze s timto
ramenem soubéZné a propojeného pfes hydraulické regulaéni ustroji s hydrogeneratorem. S
vyhodou potom u alespoii jednoho z ramen s teleskopicky proménnou délkou je pohybliva Cast
tohoto ramena silové spfazena s pohyblivou &asti teleskopického hydraulického akéniho €lemu, V
popsané varianté je tak moZno silovym spfazenim soubézné se staticky nastavenym pruZnym Cle-
nem ménit predpéti, resp. silové nastaveni &i polohu rovnovainého bodu aktudlni délky pfislus-
ného ramena. Alternativné je vyhodné, jestliZe u alespoil jednoho z ramen s teleskopicky pro-
ménnou délkou je stavitelna opéra pruzného €lenu na pevné strané tohoto ramena uloZena podél-
né piestavitelné a je silové nebo polohové spfazena s pohyblivou ¢4sti teleskopického hydraulic-
kého akéniho ¢lenu. V této variant® je moZno pii silovém spfaZeni nékteré z opér pruzného ¢lenu
s pohyblivou &4sti teleskopického hydraulického akéniho ¢lenu také nastavovat predpéti uvede-
ného pruzného &lenu, zatimco pii polohovém spfazeni dochézi k relativné pevnému posuvu uve-
dené opéry pruzného ¢lenu, coZ ma také za nasledek zménu v nastaveni tohoto pruzného ¢lenu,
ale tentokrat se jedna o pouhy posuv vyvaZené polohy a nikoli o zménu prib&hu pruZeni. Pro
volbu jedné z variant tak bude rozhodujici jednak poZadovana zména polohy & zména polohy
véetné zmény pruZici charakteristiky pruzného &lenu, jednak bude pfi takové volbé hrat roli i
vétsi ¢i mensi konstrukéni vyhodnost jedné &i druhé varianty. Co se tyée pracovnich tvarovanych
radli¢nich desek, jedna se o alespofi dvé desky, z nichZ jedna muiZe byt pevné spojena se zaklad-
nim pevnym nosnikem a druha ¢&i dal$f mohou byt teleskopicky vysuvné vlevo a/nebo vpravo.
Ptipadné mohou byt viechny desky pohyblivé, tedy teleskopicky vysuvné, viki zakladnimu pev-
nému nosniku. Co se ty¢e zékladniho pevného nosniku radlice, je tfeba pojem pevny nosnik
chapat tak, ¥e neni pohyblivy boén& viiéi nosnému ustroji radlice, ale oviem k jeho pohybu
dochazi ve svislém sméru v rdmei zvedani &i spousténi radlice jako celku viiéi nosnému vozidlu,
a to v ramci pfestavovani radlice mezi pracovni spusténou polohou, transportni zdviZenou polo-
hou a naopak. Zejména pak je vyhodné, jestliZe dolni ramena, tvofici v nosném dstroji dolni troj-
tihelnikovy utvar, jsou vytvofena jako dvé riznobéiné pevné vzpéry, jejichZ spole¢ny bod je
spojen kloubové se zakladnim pevnym nosnikem radlice a jejichZ rozvidlené konce jsou spojeny
otodné s pfipojovaci deskou nosného ustroji, zatimco horni ramena tvofi v nosném ustroji troj-
thelnikovy Gtvar, v némz2 dvojice ramen ma spole¢ny bod, ktery je kloubové spojen se zikladnim
pevnym nosnikem radlice, a jejich rozvidlené konce jsou otoéné spojeny s pfipojovaci deskou
nosného Ustroji, kde soudasné tato horni ramena jsou vytvofena jako teleskopicka, opatfena vidy
axialné pisobicim pruznym ¢lenem se stavitelnou opérou, pii¢emz alespofi u jednoho z té€chto
ramen je jeho teleskopicky vysuvna ¢ast spojena s teleskopicky vysuvnou &asti teleskopického
hydraulického akéniho &lenu nebo je piimo tvofena teleskopicky vysuvnou ¢asti teleskopického
hydraulického akéniho ¢lenu, pfi¢emZ mezi dvéma hornimi rameny je upraveno jesté treti horni
rameno, vytvofené jako pevné stavitelné tahlo, na svém pfednim konci kloubové spojené s mis-
tem spojeni koncd hornich ramen u zakladniho pevného nosniku radlice a na svém zasnim konci
otoéné pripojené k pFipojovaci desce nosného ustroji, uprostfed mezi body otoéného pfipojeni
rozvidlenych konct jednotlivych hornich ramen na této piipojovaci desce. Vyhodné je zejména,
jestlize u pravé jednoho, prvniho horniho ramene s proménnou délkou, je jeho teleskopicky
vysuvna ¢ast spojena s teleskopicky vysuvnou &asti teleskopického hydraulického akéniho ¢lenu,
a to tak, Ze je pfimo tvofena teleskopicky vysuvnou ¢asti teleskopického hydraulického akéniho
¢lenu. Takto vytvorena, posledné jmenovana konstrukce je pomémé jednoduchd, obsahuje pouze
jeden teleskopicky hydraulicky akéni ¢len, uréeny pro silové nesymetrické pisobeni na horni
zavésny bod nosného ustroji radlice, kterézto plisobeni oviem je jiZ ve vét3iné piipadi dostacuji-
ci pro vyrovnavani asymetrické zatéZe od radlice na jeji nosné Ustroji a tim i pro pfisludné pfiéné
vyvaZovani této radlice. PH pouziti tfetiho horniho ramena, které je v principu za provozu pevné,
pouze piedem stavitelné, se dosdhne vyztuZeni horniho trojuhelnikového Gtvaru v tom smyslu, Ze
celkova jeho délka se nemizZe ménit v zavislosti na teleskopickém charakteru jeho ramen, ale s
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ohledem na to, Ze viechna oto€na uloZeni hornich ramen na ptipojovaci desce umoziuji i urity
boéni vykyv, je i u posledné popsané konstrukce s timto téetim hornim ramenem mozno poditat s
urditym pruZnym pohybem horniho zévésného bodu radlice v pfiéném sméru, zpisobeném za
Jizdy setrvaénymi silami od radlice pfi jizdé po nerovném povrchu, kde potom statickym nasta-
venim pruZin a za provozu zejména hydraulickym pfiénym vyrovnavanim, se rovnovézna poloha
uvedeného horniho zdvésného bodu udrzuje tak, aby radlice jako celek byla vzdy v poloze svym
spodnim okrajem co nejvice rovinobézné s povrchem o3etfované plochy. S vyhodou také hydrau-
lické regulatni \istroji teleskopického hydraulického akéniho lenu je propojeno Fdici vazbou se
senzorem ¢i senzory polohy teleskopicky vysuvné pracovni tvarované radliéni desky nebo desek
a/nebo se senzory vyvaZeni hornich nebo dolnich ramen nosného ustroji radlice. Tak je moZno
dosahnout automatického pfi¢ného vyvaovani celé radlice, nebot’ podle udaje od senzoru oka-
mzZité polohy radlice, tedy jejiho stupn& vysunuti vlevo & vpravo, bude Hdici vazbou zprostied-
kovana informace o této poloze pro vyvolani ptim&fené akce hydraulické fidici jednotky a tak i
pro pfestaveni polohy &i silového piisobeni teleskopického hydraulického akéniho &lenu, propo-
Jjeného s nékterym ramenem nosného ustroji radlice, kde tak pravé dojde k potfebné korekei pfic-
ného vyvaZeni celé radlice. Vyhodou alternativné k predchozi Gipravé miiZe byt, jestlize pohon
bocniho vysouvani pracovni tvarované radliéni desky nebo desek je vytvofen jako hydraulicky
pohon a hydraulické regulatni ustroji je ptimo hydraulicky propojeno s timto pohonem boéniho
vysouvani vysuvné pracovni tvarované radli¢ni desky. Zde potom bude konstrukce hydraulické
regulace pro vyvaZovani zjednoduSena, nebot’ v pfimé navaznosti na hydraulické vysunuti jedné
radli¢ni desky se hydraulicky prestavi pfedpéti pruziciho &lenu a tim se kompenzuje zména t&%i§-
t€ radlice jako celku po uvedeném vysunuti jedné jeji radli¢ni desky.

Celkové se tedy dosahne vytvofeni snéhového pluhu, kde vedle statického nastaveni pfi¢ného
vyvazeni celé radlice na nosném ustroji radlice je mo2zno v ptipad& potieby, piedeviim po asy-
metrickém vysunuti nékteré z pracovnich tvarovanych radli¢nich desek, kompenzovat operativné
takto zménéné vyvaZeni opét do rovnovazného stavu.

Pichled obrazkii na vykresech

Technicke feseni je dale podrobnéji popsano a vysvétleno na ptikladném provedeni, té2 s pomoci
pfiloZenych vykresi, kde na obr. 1 je zndzornéno celé nosné tstroji radlice, a to v hornim pied-
nim $ikmém perspektivnim pohledu, na obr. 2 je potom patrné z nosného ustroji jen samotné
prvni horni rameno, s proménnou délkou, opatfené teleskopickym hydraulickym akénim &lenem,
a to v pidoryse, na obr. 3 je pak totéZ prvni horni rameno, tentokrat v podéiném vodorovném
fezu, jehoZ poloba je vyznadena na obr. 2 jako fez A-A, nadeZ na obr. 4 je, také v podélném
vodorovném fezu, patrné druhé horni rameno, opatiené pouze pruZznym stavitelnym ¢lenem, a
kone¢né na obr. 5 je zndzoméno schéma hydraulického okruhu napajeni a oviadani hydraulické-
ho akéniho ¢lenu pro variantu s automatickym vyvaZovanim radlice.

Priklad provedeni technického feleni

Snéhovy pluh s pfiénym vyvaZovanim radlice, vytvofeny podle predkladaného technického fede-
ni, je vytvofen v nasledujici konfiguraci. Radlice R pluhu v tomto provedeni obsahuje pracovni
tvarované radli¢ni desky R1, R2, ulo¥ené na zakladnim pevném nosniku NR, a je zavéiena na
nosném vozidle V pomoci nosného ustroji NU radlice R. Zékladni pevny nosnik NR radlice R je
propojen s pfipojovaci deskou D nosného tstroji NU, upravenou pro spojeni s nosnym vozidlem
V. Propojeni je vytvofeno pomoci dolnich ramen DR1, DR2 a hornich ramen HR1, HR2, HR3
tvoficich v podstaté dva nad sebou umisténé trojihelnikové titvary. V tomto piikladném prove-
deni dv& horni ramena HR1, HR2, tvofici obvodové ¢asti horniho trojuhelnikového ttvaru, vyka-
zuji teleskopicky proménnou délku a kazdé z nich je opatfeno nastavitelnym pruznym &lenem
Pl, P2, upravenym pro nastavitelné vyvazeni podélnych sil na p¥isluiném rameni. Podstatné zde
potom je, ze delka obou téchto hornich ramen HRI, HR2 s teleskopicky proménnou détkou je
nastavitelna pomoci Sroubovaciho pfipojeni kazdého jejich koncového spojovaciho oka Q1, 02 a
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také piedpeu pruiného Clenu P1, P2 vbou (échio homich ramen [R1, HR2 5 teleskopicky pro-
ménnou délkou je soutasné vzdy nastavitelné pomoci stavitelné opéry P11, P21, vytvofené zde
na vysuvné casti kazdého z uvedenych hornich ramen HRI, HR2. Tak lze nastavit zékladni
vyvazeni radlice R jako celku v pfi¢ném sméru, nebot’, z pohledu dynamickych sil za provozu,
teleskopicky a soudasné pruzny charakter homnich ramen HR1, HR2, tvoficich horni trojihelni-
kovy utvar, umoziuje piény vykyv radlice R vi¢i nosnému vozidlu V a soutasné staticka nasta-
vitelnost délky a pfedpruZeni téchto hornich ramen HR1, HR2 umoziiuje staticky vyvazit radlici
R tak, aby jeji spodni, pracovni hrana byla rovnobéZna s ofetfovanym povrchem, tedy v praxi
zpravidla s povrchem silnice ¢i podobné plochy.

Moznost prestaveni &i korekce staticky pfedem sefizeného vyvaZeni v situaci, kdy za provozu se
zméni vyvazeni radlice R nasledkem prestaveni zde napfiklad druhé pracovni tvarované radli¢ni
desky R2 ze zasunuté polohy do vysunuté polohy, je potom zde dosaZena pomoci silové spfaZe-
ného teleskopického hydraulického akéniho &lenu H, umisténého ve zde popisovaném piiklad-
ném provedeni piimo v prvnim homim ramenu HRI, které je provedeno jako teleskopicky
vysuvné. Zminény teleskopicky hydraulicky akéni ¢len H je zde propojen pfes hydraulické
regulaéni ustroji HR s hydrogeneratorem HG. S vyhodou pravé zde je voleno pravé jedno prvni
horni rameno HR1 v provedeni s teleskopicky proménnou délkou jeho pohyblivé tasti, ktera je,
obecné feteno, spfaZena pravé silové s pohyblivou &ésti teleskopického hydrauiického akiniho
¢lenu H, resp. je zde konkrétné valec uvedeného teleskopickeho hydraulického akéniho ¢lenu H
soucasné sdm o sobé i pevnou &asti teleskopického prvniho homiho ramena HR1 a vysuvné Cast
teleskopického hydraulického akéniho &lenu H je soutasné i vysuvnou &asti teleskopického prv-
niho horniho ramena HR1. V popsané varianté je tak mozno uvedenym silovym spfaZenim sou-
b&Zné se staticky nastavenym prvnim pruznym ¢lenem P1 ménit pfedpéti, resp. silové nastaveni
&i polohu rovnovazného bodu aktualni délky tohoto prvniho homniho ramena HRI1. Alternativné
je moZno ptipadné vytvofit i konstrukci, kde u alespoii jednoho ramena s proménnou délkou je
nikoli jeho teleskopickd &ast, ale piimo op&ra pruZného ¢lenu na nékteré, pevné & vysuvné
pohyblivé strané tohoto ramena silové nebo polohové spfaZena s pohyblivou &asti teleskopického
hydraulického akéniho ¢lenu. V této alternativni varianté, zde nezobrazené, je pak moZno pfi
silovém spfaZeni nékteré z opér pruzného ¢lenu s pohyblivou &sti teleskopickeho hydraulického
akéniho ¢lenu také nastavovat predpéti uvedeného pruzného ¢lenu, zatimeo pfi polohovém spfa-
zeni dochazi k relativné pevnému posuvu uvedené opéry pruzného ¢lenu, coz ma také za nasle-
dek zménu v nastaveni tohoto pruzného &lenu, ale tentokrat se jedna o pouhy posuv vyvaZené
polohy a nikoli 0 zménu priibéhu pruZeni.

V ptikladném provedeni zde zobrazeném tedy je teleskopicky hydraulicky akéni ¢len H integro-
van v prvnim teleskopickém hornim ramenu HR1, pfi¢emZ hydraulické propojeni s hydraulickym
regulaénim ustrojim HR a hydrogeneratorem HG je provedenoc tak, Ze pohybliva &ast prvniho
teleskopického homiho ramena HR1 je jednak stavitelné opfena o prvni pruzny ¢len P1, jednak
na ni piisobi tlak z hydraulického okruhu. V hydraulickém okruhu je zde, vedle hydrogeneratoru
HG a hydraulického regulaéniho ustroji HR, zafazen, jinak samo o sobé obvykiym zpiisobem, i
tlakovy hydraulicky zasobnik HZ, piisobici jako pruzici prvek v tomto hydraulickém okruhu,
takze v okoli uréité polohy pohyblivé &asti uvedeného teleskopického hydraulického €lenu H
dochazi k piisobeni uréitou silou, ktera se sita se silou pruZiny, ptedstavujici zde prvni pruZny
&len Pl tohoto prvniho teleskopického horniho ramena HR1.

Pro volbu jedné z obecné moznych variant, co se tyée mista pasobeni teleskopického hydraulic-
kého ¢lenu H a zpusobu fizeni polohy jeho pohyblivé ¢asti nebo sily vyvozované jeho pohybli-
vou &asti, tak bude rozhodujici jednak poZadovana zména samotné polohy pohyblivé ¢asti horni-
ho ramena HR1, HR2, &i zména polohy této pohybiivé Sasti vietné zmény pruZici charakteristiky
pruzného ¢lenu P1, P2. jednak bude pii takové volb& hrat roli i vétdi ¢i mensi konstrukéni
vyhodnost prisluiné varianty.

Co se tyée pracovnich tvarovanych radliénich desek R1, R2, jedna se o zde o dvé desky, z nichZ
prvni pracovni tvarovana radliéni deska R1 je na zdkladnim pevném nosniku NR uloZena pevné a
druh4 pracovni tvarovana radliéni deska R2 je na tomto nosniku NR teleskopicky vysuvna vievo.
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Obecné mohou byt nékteré radliéni desky R1, R2 pevné, tedy teleskopicky nikoli vysuvneé, v
zékladnimu pevnému nosniku NR radlice R, nebo mohou byt tfeba viechny desky posuvné.

Dolni trojuhelnikovy utvar nosného ustroji NU je zde vytvoren jako pevny, sestavajici ze dvou
dolnich ramen DR1, DR2, jejichz spoleény bod je spojen kloubové se zakladnim pevnym nosni-
kem NR radlice R a rozvidlené konce jsou spojeny otoéné s piipojovaci deskou D nosného
dstroji NU. Homi trojihelnikovy ditvar nosného tstroji NU je zde vytvofen jako dvojice hornich
ramen HR1, HR2, kde jejich spoleény bod je kloubové spojen se zakladnim pevnym nosnikem
NR radlice R, jejich rozvidlené konce jsou otoéné spojeny s ptipojovaci deskou D nosného
ustroji NU a soudasné tato horni ramena HR1, HR2 jsou vytvofena jako teleskopick4, opatfena
vidy axidlné pisobici tladnou pruZinou, pfedstavovanou zde prvnim pruznym &lenem Pl a dru-
hym pruZnym ¢lenem P2, a to v3dy se stavitelnou opérou P11, resp. P21. U jednoho z téchto
hornich ramen HR1, HR2 je pravé zde jeho teleskopicky vysuvna &ast ptimo tvofena teleskopic-
ky vysuvnou &ésti teleskopického hydraulického akéniho &lenu H. Tato konstrukee je jednodu-
chd, protoze obsahuje pouze jeden teleskopicky hydraulicky akéni ¢len H, silové nesymetricky
pisobici na horni zdvésny bod nosného dstroji NU radlice R, coZ je zde plné dostatujici pro
vyrovnavani asymetrické zatéZe od radlice R na jeji nosné astroji NU.

V tomto piikladném provedeni je jesté horni trojuhelnikovy utvar opatfen tfetim hornim rame-
nem HR3, uloZenym mezi mistem spojeni koncii hornich ramen HR1, HR2 a otoénym pfipojova-
c¢im bodem tohoto tfetiho horniho ramena HR3 na piipojovaci desce D nosného ustroji NU,
uprostfed mezi body otoéného piipojeni rozvidienych koncii jednotlivych hornich ramen HR1,
HR2 na této pfipojovaci desce D. Toto tfeti horni rameno HR3 je pevné, pouze jeho délka je pfe-
dem nastavitelna $roubovacim napojenim jednoho z jeho ptipojovacich ok. Takto se i zde dosah-
ne vyhodného vyztuZeni horniho trojiheinikového vtvaru v tom smyslu, e celkova jeho délka se
nemiZe ménit v zavislosti na teleskopickém charakteru jeho ramen HR1, HR2, ale s ohledem na
to, Ze viechna oto¢na uloZeni homiho trojithelnikového utvaru na pfipojovaci desce D umoZiiuji
1 urcity bo¢ni vykyv, je také u posledn& popsané konstrukce hornich ramen mozno pogitat s uréi-
tym pruiznym pohybem horniho zévésného bodu radlice v ptiéném sméru. Setrvaéné sily od radli-
ce pfi jizd€ po nerovném povrchu se jednak pienadeji s uréitym utlumem na nosné ustroji, jednak
statickym nastavenim pruZin a za provozu zejména hydraulickym pHénym vyrovnavanim, se
rovnovazna poloha uvedeného homiho zédvésného bodu miZe udrfovat tak, aby radlice jako
celek byla vZdy v poloze svym spodnim okrajem co nejvice rovnobéiné s povrchem oetfované
plochy, resp. aby jeji kontakt s timto povrchem byl v piiéném sméru rovnomémy, a to at’ se jed-
né o piimy kontakt suvny, nebo o kontakt pfes pojezdova kola radlice.

Hydraulické regulaéni tstroji HR teleskopického hydraulického akéniho &lenu H je zde propoje-
no fidici vazbou C se senzory SP], SP2 polohy teleskopicky vysuvné druhé pracovni tvarované
radliénf desky R2 a se senzory SV1, SV2 vyvaZeni radlice R, vytvofenymi jako tenzometrické
snimace sily opfeni dolnich ramen DR1, DR2 nosného ustroji NU radlice R. Pomoci takto Zapo-
jeného hydraulického okruhu se zde automaticky priéné vyvazuje cela radlice R, a to tak, Ze
pedle idaje od senzori SP1, SP2 polchy, tedy viastné aktualniho stavu vysunuti druhé pracovni
tvarované radli¢ni desky R2, se tidici vazbou C zprostiedkuje hydraulickému regulaénimu dstroji
HR informace o této poloze, pro vyvolani pfiméfené akce tohoto hydraulického regulaéniho
ustroji HR, a tak i pro pfestaveni polohy &i silového piisobeni teleskopického hydraulického aké-
niho Clenu H, propojeného zde s prvnim teleskopickym hornim ramenem HR1 nosného ustroji
NU radlice R. Sou¢asné se zde podobna informace pro hydraulické regulaéni Gstroji HR ziskava
od senzori SV1, SV2 vyvéaZeni radlice R, umisténych v mistech opfeni dolnich ramen DR1, DR2
na pfipojovaci nosné desce D nosného tstroji NU radlice R. Tyto senzory SV1 a SV2 jsou zde
vytvofeny jako tlakové tenzometrické snimade, zabudované, samo o sob& znamym zpiisobem, do
spojovacich opémych bodi dolnich ramen DR1, DR2 nosného tstroji NU na pipojovaci desce
D, pfi¢emz potom rozdil mezi opérnou silou jednoho a druhého opémého bodu je zakladem pro
odvozeni velikosti kompenzacni sily a vyvolani této kompenzaéni sily, resp. odpovidajiciho
kompenza¢niho tlaku, hydraulickym regulaénim dstrojim HR, s naslednym pisobenim této sily
teleskopickym hydraulickym akénim Elenem H v prvnim teleskopickém hornim ramenu HRI.
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Potiebna korekce pfi¢ného vyvaZeni celé radlice R je tak zde provedena automaticky. Obecné
miize byt pro informaci o nevyvaZeném stavu radlice R pouzito také bud’ jen senzoru ¢&i senzord
SP1, SP2 polohy, nebo jen senzorii SV1, SV2 vyvazeni. Pfi sou¢asném pouZiti obou typi senzo-
i pak vstupuji ke zpracovani do hydraulického regulagniho ustroji HR do ur¢ité miry duplicitni
informace, jejichZ porovnavanim lze ale jednak zpfesnit aktualni poZadavek na kompenzaci
nevyvaZeného stavu radlice R, jednak lze pii nesouladu uvedenych vstupi soudit automaticky na
poruchu nékterého ze senzorll nebo piipadné na poruchu prenosové cesty od téchto senzor a
situaci lze pak Fedit napiiklad pfechodem na ruéni ovladani teleskopického hydraulického akéni-
ho ¢lenu H. Samotna Uprava pro ruéni oviadani neni zde podrobnéji popisovana, nebot’ ji 1ze
konstruovat a realizovat v ramei béZné odbomé ¢innosti v tomto oboru, pouze na obr. 5 je sche-
maticky nazna¢ena paka RO ruéniho ovladani, upravend na hydraulickém reguiaénim ustroji HR.

Hydraulicky okruh v Gplném provedeni, pro celkovou manipulaci s radlici R na nosném vozidle
V, obsahuje jesté vétve, vedouci k hydraulickému valci &i valclim pro nataleni celé radlice R
kolem svislé osy, coZ je samo 0 sob& bézna Uprava a neni zde na vykresech znizornéna ani
podrobnéji popisovana. Zvedéni radlice R do homi transportni polohy a jeji spousténi do spodni
pracovni polohy je zaji§fovano dalsi, zde neznizornénou vétvi tplného hydraulického okruhu,
ktera napaji zvedaci valec ZV patrny zde na obr. 1. Jedna se opét o béiné provedeni a béiné
mechanické umisténi i hydraulické zapojeni a proto zde, mimo zniazornéni zvedaciho valce ZV,
neni pislu$nd zvedaci vétev hydraulického okruhu podrobnéji znizornéna ani popsana.

Co se tyée konkrétniho provedeni a funkce prvniho horniho ramena HR1, resp. v ném integrova-
ného teleskopického hydraulického vélce H, pfednim nebo zadnim jeho vstupem je piivadén do
jednoho jeho pracovniho prostoru tlakovy olej od hydraulické regulaéni jednotky HR, ¢imZ se
zvySuje nebo sniZuje zakladni nastavena tlainé sila pruZného Elenu Pl, zatimco jeho zbyvajici
vstup pfedstavuje pouze voiné propojeni druhého pracovniho prostoru tohoto vélce H s hydrau-
lickou regulaéni jednotkou HR. Tim se také dosahuje pti€ného vyvaZovéni za provozu, coZ je
pravé zdkladnim cilem vynalezu.

Co tyte konkrétného provedeni drubého homiho ramena HR2, je v ném zde také obsaZen hyd-
raulicky valec s pistem, kteryZto vélec ale zde nema vnéjsi napojeni a slouzi pouze jako hydrau-
licky tlumi¢ HT kmitd, kde k tlumeni dochazi obvyklym zptisobem, tedy Skrcenim prichodu
oleje mezerou mezi valcem a pistem.

Prumyslova vyuZitelnost

Zatizeni podle predkladaného technického feleni je vyuZitelné pfedevdim u snéhovych pluhd s
proménnou $ifkou, zejména potom u pluhd, kde $itku pluhu je moZno ménit v provozu, ato i za
jizdy nosného vozidla.

NAROKY NA OCHRANU

1.  Snéhovy pluh s pfiénym vyvaZzovanim radlice (R}, kde radlice (R) pluhu obsahuje alespoit
dvé pracovni tvarované radli¢ni desky (R1, R2), uloZené na zakladnim pevném nosniku (NR)
radlice (R), kde alespoii jedna z téchto desek (R1, R2) je boén& vysouvatelna pomoci mechanic-
kého nebo hydraulického pohonu a je zavéSena na nosném vozidle (V) pomoci nosného ustroji
(NU) radlice (R), pfiemz v ramci tohoto nosného ustroji (NU) radlice (R) zakladni pevny
nosnik (NR) radlice je propojen s pripojovaci deskou (D) nosného dstroji (NU), upravenou pro
spojeni s nosnym vozidlem (V), a to propojen pomoci dolnich ramen (DR1, DR2) a hornich
ramen (HR1, HR2, HR3) tvoficich dva nad sebou umisténé trojuhelnikové utvary, kde alespofi
jedno z ramen (DR1, DR2, HR1, HR2), kterd lezi na obvodu pfisluiného trojuhelnikového utva-
ru, vykazuje teleskopicky proménnou délku a je opatfeno nastavitelnym pruznym ¢lenem (P,
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P2), upravenym pro nastavitelné vyvaZeni podélnych sil na tom rameni, vybraném 2 ramen
(DR1, DR2, HR1, HR2), které vykazuje proménnou délku, vyznaéeny tim e délka
alespoii jednoho z ramen (DR1, DR2, HR1, HR2) s teleskopicky proménnou délkou a/nebo pied-
péti alespoi jednoho z pruznych ¢lenit (P1, P2) jsou nastavitelné pomoci polohové nebo silové
spiaZeného teleskopického hydraulického akéniho ¢lenu (H), umisténého v tomto rameni nebo v
poloze s timto ramenem (DR1, DR2, HR1, HR2) soubé&¥né a propojeného pfes hydraulické regu-
laéni stroji (HR) s hydrogeneratorem (HG).

2.  Snéhovy pluh podle naroku 1, vyznaéeny tim, Ze u alespoit jednoho z ramen
(DR1, DR2, HR1, HR2) s teleskopicky proménnou délkou je pohybliva &ast tohoto ramena silo-
v¢ spfaZena s pohyblivou ¢asti teleskopického hydraulického akéniho ¢lenu (H).

3.  Snéhovy pluh podle naroku 1, vyznaédeny tim, Ze u alespoi jednoho z ramen
(DRI, DR2, HR1, HR2) s teleskopicky proménnou délkou je stavitelna opéra (P11, P21) pruz-
ného ¢lenu (P1, P2) na pevné strané tohoto ramena uloZena podélng piestavitelné a je silové
nebo polohové spraZena s pohyblivou &asti teleskopického hydraulického akéniho élenu {H).

4. Snéhovy pluh podle n¢kterého z nirokti 1 a2 3, vyznadfeny tim, Ze dolni ramena
(DR1, DR2), tvotici v nosném iustroji (NU) dolni trojihelnikovy dtvar, jsou vytvofena jako dvé
ruznobézné pevné vzpéry, jejich spoleény bod je spojen kloubové se zakladnim pevaym nosni-
kem (NR) radlice (R} a jejich2 rozvidlené konce jsou spojeny otoéné s pFipojovaci deskou (D)
nosného ustroji (NU), zatimco homni ramena (HR1, HR2, HR3) tvofi v nosném ustroji (NU)
horni trojihelnikovy uGtvar, v ném2 dvojice ramen (HR1, HR2) m4 spoleény bod, ktery je klou-
bové spojen se zakladnim pevnym nosnikem (NR) radlice (R), a jejich rozvidlené konce jsou
otoéné spojeny s ptipojovaci deskou (D) nosného ustroji (NU), kde soudasné tato horni ramena
(HR1, HR2) jsou vytvofena jako teleskopicka, opatfena vzdy axialné plisobicim pruznym &lenem
(P1, P2) se stavitelnou opérou (P11, P21), pfidemz alesport u jednoho z té&chto ramen (HRI,
HR2) je jeho teleskopicky vysuvna ¢ast spojena s teleskopicky vysuvnou &4sti teleskopického
hydraulického akéniho ¢lenu (H) nebo je piimo tvofena teleskopicky vysuvnou &asti teleskopic-
kého hydraulického akéniho ¢lenu (H), pfitemZ mezi dvéma homimi rameny (HR1, HR2) je
upraveno jesté tfeti horni rameno (HR3), vytvofené jako pevné stavitelné tahlo, na svém prednim
konci kloubové spojené s mistem spojeni koncit hornich ramen (HR1, HR2) u zékladniho pev-
ného nosniku (NR) radlice (R) a na svém zadnim konci otoéné ptipojené k pfipojovaci desce (D)
nosneho ustroji (NU), uprostfed mezi body oto¢ného pfipojeni rozvidlenych konci jednotlivych
hornich ramen (HR1, HR2) na této pfipojovaci desce (D).

5. Sn€hovy pluh podle niaroku 4, vyznaéeny tim, e u pravé jednoho, prvniho hor-
niho ramene (HR1) s proménnou délkou, je jeho teleskopicky vysuvna &4st spojena s telesko-
picky vysuvnou ¢4sti teleskopického hydraulického akéniho ¢lenu (H), a to tak, Ze je pfimo tvo-
fena teleskopicky vysuvnou ¢asti teleskopického hydraulického akéniho &lenu (H).

6.  Sn¢hovy pluh podle nékterého z narokt 1 aZ 5, vyznadeny tim, Ze hydraulické
regulaéni ustroji (HR) teleskopického hydraulického akéniho &lenu (H) je propojeno fidici vaz-
bou (C) se senzorem ¢i senzory (SP1, SP2) polohy teleskopicky vysuvné pracovni tvarované
radli¢ni desky (R2) nebo desek (R1, R2) a/nebo se senzorem &i senzory (SV1, SV2) vyvaZeni
alespon jednoho z homich nebo dolnich ramen (HR1, HR2, DR1, DR2), kter4 jsou obvodovymi
rameny homiho ¢i dolniho trojihelnikového Gtvaru nosného astroji (NU) radlice (R).

7. Snéhovy pluh podle nékterého z narokd 1 a2 5, vyznaéeny tim, e pohon boéniho
vysouvani pracovni tvarované radliéni desky nebo desek (R1, R2) je vytvoien jako hydraulicky
pohon a hydraulické regula¢ni ustroji (HR) je pfimo hydraulicky propojeno s timto pohonem
boéniho vysouvani vysuvné pracovni tvarované radli¢ni desky (R1 a/nebo R2).

2 vykresy
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