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(57)  Anotace:
Napdjeci stanice dronu ma v skeletu uloZen navijeci
valec (2) pohanény reverznim motorem (3). Pod
valcem (2) ma umisténu s nim rovnob¢&znou
reverzni linedmi drahu s pfipojenym pohyblivym
regulatorem (6) navijeni kabelu (14), jakoZ i blok
(7) napdjeni a regulace. Pritom regulator (6)
navijeni je na jedné stran¢ opatfen rotaCnim
enkodérem (11) s pfipojenym vykyvnym ramenem
(2), které¢ ma na konci kladku (13), ptes kterou je
veden kabel (14) vedouci od dronu. Kabel (14) je
na opacné str¢an¢ regulatoru (6) veden pies
odleh¢ovaci kolo (16) pohanéné synchronn¢ s
otackami navijeciho vélce (2). Dale je k navijecimu
valci (2) veden mezi parem dotykovych senzori
(19) k ovladani sméru posuvu regulatoru (6).
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Napajeci stanice dronu

Oblast techniky

Vynalez se tyka zafizeni uréeného k dodavani elektrické energie prostfednictvim kabelu do dronu
nachazejiciho se ve vznosu.

Dosavadni stav techniky

Provozovani ,,upoutanych* droni, tedy napajenych z pozemni stanice kabelem, vyZaduje udrzovat
po celou dobu napajeci kabel v kondici, to znamena jeho volnou ¢ast v pfiméreném napéti a jeho
¢ast navinutou na valci usporadanou v pravidelnych vrstvach. U znamych drona tohoto typu vSak
v praxi dochazi k tomu, Ze ve volné ¢asti kabelu poklesne napéti natolik, Zze se na ném tvofi smycky,
pripadné dojde k jeho zauzlovani a na druhé strané se kabel na valec navinuje nepravidelné, na
nékterych mistech se shlukuje a pak klade odpor pfi odvijeni.

Tento problém ma do jisté miry fesit automatické navijeci zafizeni pro upoutany dron podle CN
108821036, jehoz ukolem je kontrola kabelu béhem zvedani a béhem spousténi dronu. Navijeci
buben pohanény servomotorem umisténym ve skfini elektroniky je femenovym prevodem
propojen s reciproénim pohybovym Sroubem rovnobéznym s osou bubnu. Rovnobézné s
pohybovym Sroubem je umisténa vodici ty€, na niz je suvné uloZzena konstrukéni skupina kola
urcenc¢ho k navadéni kabelu pfi jeho navinovani na buben. Touto konstrukéni skupinou prochazi
pohybovy Sroub, ktery zajistuje jeji linearni pohyb synchronizované s otacenim bubnu. Jako
soucast konstrukéni skupiny navadéciho kola jsou uvedeny senzor tlakového napéti a rotacni
enkodér napojené na elektroniku, které maji detekovat rychlost odvijeni, délku a napéti kabelu.
Usporadani konstruk¢éni skupiny, ani konfigurace senzoru a enkodéru nejsou v dokumentu
specifikovany.

Vynalez si klade za kol navrhnout napajeci stanici, ktera zajisti ve v§ech provoznich stavech dronu
optimalni napéti v rozvinutém kabelu 1 pfi jeho navijeni na valec v usporadanych vrstvach.

Podstata vynalezu

Uvedeny ukol fesi napdajeci stanice dronu, v jejimz skeletu je uloZen navijeci valec pohanény
reverznim motorem, pod valcem umisténa rovnobézna reverzni lineami draha s pfipojenym
pohyblivym regulatorem navijeni kabelu, jakoz 1 blok napajeni a regulace. Podstata vynalezu
spociva v tom, Ze regulator navijeni je na jedné strané€ opatfen rotaénim enkodérem s pfipojenym
vykyvnym ramenem, které¢ ma na konci kladku, pres kterou je veden kabel vedouci od dronu,
pii¢emz kabel je na opacné stran¢ regulatoru veden pres odlehéovaci kolo pohanéné synchronng s
otackami valce a dale je k navijecimu valci veden mezi parem dotykovych senzort k ovladani
sméru posuvu regulatoru.

Vykyvné rameno muze byt pro stabilizaci opatfeno tlumici vykyvu.

Vykyvné rameno je s vvhodou po délce opatieno prostiedky k pripojeni zavazi k nastaveni zadouci
tazné sily v kabelu.

Draha regulatoru mize byt vymezena koncovymi spinaci.

Ve vyhodném provedeni je soucasti regulace obvod ke zpozdéni fidiciho signalu k motoru valce v
pripad¢€ nestandardniho zvyseni tahu detekovaného enkodérem.
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Objasnéni vvkresu

Vynalez bude dale objasnén pomoci vykresi, na nichz obr. 1 az 5 predstavuji vvhodné provedeni
napdjeci stanice podle vynalezu, a to obr. 1 v axonometrickém promitani zepfedu zleva, obr. 2
zepredu zprava, obr. 3 je plidorys zafizeni, obr. 4 levy bokorys a obr. 5 pravy bokorys. Na obr. 6
az 10 je regulator navijeni kabelu, a to na obr. 6 v axonometrickém promitani zezadu zleva, na obr.
7 zezadu zprava, obr. 8 je levy bokorys, obr. 9 pravy bokorys a obr. 10 pohled zezadu. Pfitom na
obr. 8 a 9 je silnou ¢arkovanou Carou naznacen pruchod kabelu regulatorem od dronu (svisly
vystup) k bubnu (Sikmy vystup).

Priklady uskuteénéni vynalezu

Napajeci stanice dronu podle vynalezu je tvofena skeletem 1, ve kterém je uloZen navijeci valec 2
pohanény reverznim krokovym motorem 3 navijeciho valce, pasovy dopravnik 4, ktery je na
jednom konci pohanén reverznim krokovym motorem 5 dopravniku a ktery unasi regulator 6
navijeni kabelu, a konecn¢ je tvofena blokem 7 napajeni a regulace. Pfitom otacky motoru 5
dopravniku jsou provazany s otaCkami motoru 3 navijeciho valce.

Usek navijeciho valce 2 uréeny k navijeni kabelu je vymezen disky 8. Navijeci valec 2 ma na
druhém konci krouzkovy konektor, jehoz prostfednictvim se napaji na valci 2 navinuty kabel.

Standardni pasovy dopravnik 4 ulozeny na dn¢ skeletu 1 pod valcem 2 prostfednictvim patek 9 ma
na pasu upevnénu podlozku pro pfipojeni zakladny 10 regulatoru 6 navijeni kabelu. Na zakladn¢
10 se nachazi rotacni enkondér 11 k vyhodnocovani uhlové polohy pfipojeného ramena 12
enkondéru opatfeného na druhém konci prvni kladkou 13, kolem niz prochazi kabel 14 pohybujici
se smérem od dronu a k dronu. Rameno 12 ma na homi strané fadu otvoru k ukotveni zavazi (neni
znazomgeno) v alternativni poloze k nastaveni zvolen¢ho predpéti kabelu mezi dronem a stanici.
Aby se zamezilo pfipadnému rozkmitani ramena 12, napf. pfi pfepravé stanice na vozidle v rezimu
follow me, je rameno 12 opatfeno dvojici protibéznych plynovych tlumica 15.

Enkondér 11 podle polohy ramena 12 vysila signal regulacnim obvodum k zajisténi konstantniho
tahu v kabelu. To je dano nastavenim otacek valce 2 v jednom nebo druhém smyslu. Z obr. 8 a 9
je zfejmé, ze kabel 14 od kladky 13 prochazi pod ramenem 12 na zadni stranu regulatoru 6 navijeni.
Zde se staci vzhuru kolem poddajného pohanéného odlehCovaciho kola 16 opatfen¢ho pohonem
17, ktery je synchronizovan s motorem 3 valce 2 v poméru otacek odpovidajicim poméru pruméra
vlace 2 a odlehcovaciho kola 16. Pritlak kabelu 14 k odlehcovacimu kolu 16 zajistuje zespodu
druha kladka 18. Nad odleh¢ovacim kolem 16 kabel 14 cestou vzhuru k valci 2 prochazi mezi
rovnob¢éznymi dotykovymi nastavci 19 dotykovych senzoru 20, které reaguji na dotyk kabelu 14
pii jeho vychyleni na levou nebo pravou stranu a v pripad¢ dotyku davaji signal k reverzaci
dopravniku 4. K tomu dochazi v prvé fad¢ vzdy, kdyz navijeny kabel dosahne disku 8 na nékterém
z koncu valce 2, a rovnéz tehdy, kdyz navijeni zacina z néjaké nestandardni polohy kabelu 14.
Nastavce 19 obdélnikového tvaru jsou provedeny z tuhé folie. Krom¢ dotykovych senzoru 20
pojistuji reverzaci dopravniku 4 a tim 1 regulatoru 6 koncové¢ spinace umisténé na dn¢ skeletu 1.

Ukolem napajeci stanice je dodavat dronu stejnosmémy elektricky proud pfi zachovani zcela
autonomniho rezimu fungovani dronu s tim, Z¢ na dron ptsobi pouze hmotnost na ném zavéseného
kabelu a k tomu nepatrné konstantni predpéti.

Regulaci tohoto predpéti zajistuje enkondér 11, resp. jeho rameno 12 prostfednictvim regulacni
elektroniky ovladajici otacky valce 2. Tim se eliminuje vytvafeni smycek, pripadné uzli na kabelu
mezi dronem a stanici. Pritom regulacni elektronika je nastavena tak, ze v pripad¢ nestandardniho
zvySeni tahu v kabelu zpusobeného poryvem vétru vyda signal k motoru 3 navijeciho valce 2 se
zpozdénim. To pfispiva ke stabilizaci pracovniho rezimu dronu.
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Regulace napéti v kabelu 14 prispiva ke splnéni dalSiho ukolu, kterym je zajiStovat naprosto
rovnom¢mg¢ navijeni kabelu 14 na valec v n¢kolika vrstvach tak, aby nedochazelo ke kumulaci
zaviti na jednom misté. To ma na starost par dotykovych senzoru 20 ovladajicich smér linearniho
pohybu regulatoru 6 navijeni pod¢l valce 2. Napajeci stanice neni pritom citliva na otfesy; relativni
stabilitu jediné voln¢ pohyblivé soucasti systému - ramena 12 enkodéru - zajistuji tlumice 15.
Napajeci stanice podle vynalezu je pln¢ automaticka.
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PATENTOVE NAROKY

1. Napdjeci stanice dronu, ktera ma v skeletu uloZen navijeci valec (2) pohanény reverznim
motorem (3), pod valcem (2) umisténu s nim rovnob€Znou reverzni lineari drahu s pfipojenym
pohyblivym regulatorem (6) navijeni kabelu (14), jakoz 1 blok (7) napajeni a regulace,
vyznacujici se tim, Ze regulator (6) navijeni je na jedné¢ stran¢ opatfen rotaénim enkodérem (11) s
pfipojenym vykyvnym ramenem (2), kter¢ ma na konci kladku (13), pfes kterou je veden kabel
(14) vedouci od dronu, pficemz kabel (14) je na opacné stran¢ regulatoru (6) veden pres
odlehcovaci kolo (16) pohanéné synchronné s otackami navijeciho valce (2) a dale je k navijecimu
valci (2) veden mezi parem dotykovych senzora (19) k ovladani sméru posuvu regulatoru (6).

2. Napajeci stanice podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze vykyvné rameno (12) je pro opatfeno
tlumici (15) vykyvu.

3. Napgjeci stanice podle naroku 1 nebo 2, vyznaé€ujici se tim, Zze vykyvné rameno (12) je po
délce opatieno prostfedky k pripojeni zavazi.

4. Napajeci stanice podle nékterého z naroku 1 az 3, vyznacujici se tim, Ze draha regulatoru (6)
je vymezena koncovymi spinaci.

5. Napgjeci stanice podle n¢kter¢ho z naroku 1 az 4, vyznaé€ujici se tim, Ze soucasti regulace je
obvod ke zpozdéni fidiciho signalu k motoru (3) valce (2) v pfipad¢ nestandardniho zvySeni tahu

detekovaného enkodérem (11).

4 vykresy
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