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Manipul#tor pro manipulaci s nejméné jednim elezpitnim vozem

Dblast techniky

Technicke feSeni se k& manipulatory pro manipulaci s nejmeéne jednim Zcleznidnim vozem,
7ejména v souvislosti s jcho vyprazdiiovdnim ve vyklopniku pii dopravE sypkych hmot. ‘Tento
manipuldtor je vyuzZitelny fak pii manipulaci s Zcleznitnim vozem pfed jeho vyprazdnénim, tedy
pro fizen¢ brzdéni rozjetého Zelemmiiéniho vozu a jeho spravine umisténf na mosté vyklopniku
pred viasinim vyprazdfiovanim, tak pro operace nasledujici po vyprazdnéni vozu, tedy pro vytla-
Ceni prizdnéhe vozu z wyklopnilku,

Dosavadni stav techniky

Sypké hmoty, jako jsou naptiklad uhli, selezna ruda, kusovy vépenec, Sterkopisky a podobné sc
po Zeleznici pfepravuji bud” v samovysvpnych vozech, nebo ve vozech, které musi bt vyklopeny
v kolejovém vyklopniku. Viklopniky jsou pro Zelezniénl vozy prujezdné. Jsou znamy viklopni-
ky éclni a vyklopniky rotadni.

Je zndmo, Ze Zeleznitni vozy byvaji do prostoru vikiopniku dotldfeny lokomotiveu zajistujici
posun, a to zpravidla prostfednictvim daldich vozi, Pro vlastni fixaci pelohy Zelezniéniho vozu
na mosté vvklopniku se pouivaji kolejové brzdy nebo zardzky. Jsou znimy kolejové brzdy obsa-
hujiei Celisti, mezi kierymi se po dotlaéeni #elezniéniho vozu na pozadované misto sevfe jeho
dvajkoli. Déle je znamo, e pro fixaci polohy Felezniéntho vozu lze pouiit zaraZku. V tomto pfi-
pade se musi kolejiste v misté, na kterém ma byt poloha vozu fixovina svaZovat, co? se zajisti
vytvofenim prohlubng na kelejich, Zarika se umisti v misté poZadované tixace z 1é strany kola,
na kterou by sméfoval samovolny pohyb vozu. Dvojkoli zafixovaného vozu je pak uéinkem gra-
vitace vozu dotlateno na zardzku. Z vyklopmiku je prazdny viz zpravidia E4steZnd vytladen
dalsim, dosud plnym vozem. Céstedné vytlateny a ji# vyprazdnény viiz se nasledné odtihne.

Nevyhodou vyse popsaného tedeni je pozadavek na posunovaci lokomotivu véetns obsluhy.

Dalsi nevyhodou jsou velké narazy, ke kterytn pH posunu pomoci lokomotivy dochézi. Tyto
narazy zplizobuii nejen nefadouci hluk, ale té3 pfispivaji k vétdimu epotfebeni vozi. Déle je
zndmo, 7 lze ZelezniCnimi vozy posouvat po kolejich pomoci manipuldtorfi. Jsou Mamy mani-
pulatery pro posun Zelezniénich vozi, kleré jsou suvné pohyblivé po vodicich kolejnicich,
nachazejicich se mezi Jelezniénimi kelgjnicemi nebo na wviejil strané kolejista.

Motor téchto manipulétori je zaji%t#n pomoci lana, jeho konce Jsou spojeny s protilehiymi kon-
¢l mamipulétoru, pfid¢em? iano oviji dvé kladky, mezi kterymi s¢ manipuldtor pohybuje. Nevyho-
dou téchio manipuldtord, pokud jsou pouzity pro pisun vagéni do vi¥klopniku je, & mohou byt
umistény pouze mimo vyklapnik. Tento problém se na vstupni strané fedi pledsazenym ramenem
manipulitoru, Na vystupni strang vyklopniku je dalsf manipuldtor pohyblivy mezi dvéma kladka-
mi pomoci lana,

Nevyhodou toheto feSeni je nutnost dvou jednottelovch manipuldtors, pfiemz oba manipuls-
tory jsou poméme sloith zafizend, kterd tpi vibracemi pii provozu vyklopniku.

[odstaia technického tedeni

Uvedené nevyhody fedi manipuldtor pro manipulaci s nejméné jednim Feleznidnim vozem podle
tohoto technického fedend, které je umistén mezi #elernicnimi kolejnicemi a obsahuje manipulad-
ni vozik, suvné pohyblivy po vodicich kolejnicich ve sméru Zelezniénich kolejnic. Manipulagni
vozik je opatfen tlaénymi kladkami, pficems kazda tadng kladka Je suvné pohvblivd ve sméru
5v€ 03y. Podstatou manipulétoru je, Ze dale obsahuje linearni motor, umi stény mezi Zefeznidnimi
kolejnicemi a nejméné jednu kulisu, opatfenou vodici plochon, kde ncjmené jedna kulisa je
umisténa rovnéz mezi Zelezniénimi kolejnicemi. Linedmi motor je spojen s manipulacnim vozi-
kem, kiery obsahuje nejménd jeden mechanismus pro fHzenf suvneho pohybu tiaénych kladek.

-1-




1

M

5

4

45

C2 22563 Ul

Alternativné je nejméné jeden mechanismus pro #zeni suvného pohybu nejméné jedne tlaéne
kladky tvofen prvnim ramenem, kyvné upravenym na manipulatnim voziku, kde prvai rameno je
opatfcno prvkem pro pienos kyvneho pohybu prvnihe ramene na nejméné jednu tlaénou kladku,
s vvhodou vystupkem a nejmeéné jedna tlatna kladka obsahuje prvek pro sledovani polohy prvni-
o ramene, s vyhodou zlabek. Dle dalsi alternativy obsahuje neymené jeden mechanismus pro
Hzeni suvného pohybu tlaénych kiadek nejmeéné jednu paku a’nebe nejmeéné jedno druhe rameno,
kde nejménd jedna paka a/nebo nejméng jedne drubé rameno j¢ kyvné upraveno na manipulac-
nim voziku. pficemz nejméné jedna paka a/ncbo nejméné jedno druhé rameno obsahuje svisly
Gep, s vyhodou opativny navidécim kolem, pro komtakt s vodici plochou nejméné jedné kulisy
4 soudasné je nejméné jedna paka anebo nejméné jedno drubé rameno v kontaktu s prvkem pro
fzeni suvného pohybu nejmeéné jedné tlaéné kladky ve sméru jeji osy, s vihodou s nejméné jed-
ninm unasetem.

Vyhodoeu manipulatoru podie tohoto technickeho Fedeni je jeho vysoka spolehlivost a odolnost
wiigi vibracim, ke kterym dochézi pii prevraceni vozd ve vyklopniku, takée miZe byt umistén pii-
o na mostd viklopniku. Jednim manipulatorem jsou tak zajiflény jak operace piedchazejici
vyklopeni vagdnu, tak operace nasledujicl po vyklepeni vozu. Dalsi vyhodou lechnického fedend
juko celkn je vysokd mira autematizace, nebot’ k zajisténi provozu postali pouze jeden Clovek,
ktery inicializuje pouze vlastni vpusténi vozu do prostoru vyklopniku. Ostatni operace jiZ beZ(
sutomaticky. Provoz manipulitoru podle tohoto technického FeSeni je vigi znamym manipuldto-
rim méné hludny, pricem? opotiebeni Zeleznitnich vozi jo nizéi.

Pichled obrizki na vikresech

(brazky | aZ 3 znazoriuji pidorysny pohled pa zafizeni podle prikladu 1, zbavené krytil, Obri-
zek 1 zndzorfinje situaci v pipadé, kdy je manipulaéni vozik v zdkladni poloze, tedy v poloze,
kdy jsou obé dvojice tlaénych kladek zasunuty, Obrizck 2 znazoriinje situaci v pAipad®, kdy je
manipulaéni vozik piipraven k zachyceni roziet¢ho vagénu, v iéto situaci jsou obé dvojice tlag-
nych kladek vysunuty, Obrazek 3 znézoriuje sitaci v pripadé, kdy manipulaéni vozik tlad{ na
dvajkeli vagénu pfi jeho vytlaGovéni z vyklopnika. V 1&to situac je dvajice prvnich tlaé¢nych kla-
dek vysunuta a dvojive drubych tlaéngeh kladek zasunuta. Obrizek 4 znazoruje detailni pohled
zespodu, na tu st manipulatniho voziku podle pikladu 1, kterd obsahuje svislé &epy a na nich
upravena navadéci kola.

Piiklady provedeni technického fedent

Piiklad 1

Manipulator podle tohote pfkladu je umistén na mosté rota€niho vyklopniku Zeleznicnich vozi
a je umistén v kolejisti mezi ZelezniZnimi kolejnicemi 9. Manipulator sestava z manipulatniho
voziku 1, Z vodicich kolejnic 4, soumérné rozloZenych viié1 ose kolejisté, z linedrniho motoru 8,
ze dvoiice prvnich kulis 71 a dvojice druhych kulis 72, soumémé rozloZenych Vil ose kolejisté,
Manipulaéni vozik 1 je suvng posuvny pomoci linedratho motoru 8 po vodicich kolejnicich 4,
pFitem? se pohybuje nad kulisami 71, 72 nebo mimo né. Manipulacni vozik 1 j¢ tvofen ramem
11 sestavajicim ze dvour bonic 111, orientovanych rovnobéing s vodicimi kolejniceni 4, které
isou vzdjemné spojeny pomoaci pHénika 112, 113. K rdmu 11 jsou otoéné pfipevnena StyH pojez-
dovéa kola 2 a @yt pFide#ovaci kola 3. Manipulagni vozik 1 je suvné pohyblivy po vodicich
kolejnieich 4, piidem? pojezdova kola 2 sc pii pobybu manipulaéniho voziku 1 odvaluji po hor-
nich plochach vodicich kolejnic 4, zatimeo pEidrZovact kola 3 se pfi polybu reanipulaénibho vozi-
ku 1 odvaluji po vaitnich botnich plochich vodicich kolejnic 4. Ram 11 manipulaéniho voziku
1 je dale opatfen dvéma prvaimi tlaénimi kladkemi 5 a dvéma druhymi tlaénymi kladkami 6,
které jsou umisiény vné boZnic 111 rdmu 11 a jsou soum$mé onentovany vuci ose kaolejisite,
Prvni tlaéné kladky 5 jsou otoéné upraveny na prvni hiideli 51, orientované kolmo k vodicim
kolejnicim 4. Dnuhé tlaéné kladky & jsou otoéné upraveny na druhe hiideli 81, rovné: onentova-
né kolmo k vodicim kolejnicim 4. Prvni hiidel 51 se nachézi pa rdmu 11, zc strany pifjezdu
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Zelemiéniho vozu do viklopniku, zatimeo druha hiidel 61 se nachazi na stran® odjezdu Feleznic-
niho vozs = vyklopniku. Tlaéné kiadky 5, 6 jsou po hfidelich 51, 61 suvné pohyblivé a jsou
v kontaktu s mechanismy pro #Hzeni jejich suvného pohybu. Isou-1i tlaéné kladky 3, & vysunuty,
zavjimayi pracovni polohu a jsou-li zasunuty, zanjimaji klidovou polohu. Tlaéné kladky 3, &
v pracovni poleze piesahnou pies tiraved vnitinich ploch 92 kol dvojkeli 21 Zelezniéniho vozu,
zatimeo v klidové poloze této trovné nedosdhnon. Suvny pohyb ka#dé prvni tlaéné kKjadky mize
byt tizen dvéma mechanismy. Prvni mechanismus pro tizeni suvného pohybu prvnich tlaénych
kladek 5 obsahuje paky 52 pro fzeni palohy unésesu 53 prvnich tlaénych kladek 3. Paky 52 jsou
kywvné spojeny s bofnicemi 111 ramu. Un&Sete 53 maji tvar natrubku, jsou nasazeny na prvoi
htideli 51 a doléhaji z vaitfn{ strany ma prvni tlatné kladky 5. UndSede 53 prvnich tlaényeh kla-
dek 3 jsou suvné pohyblivé po prvni hiideli 51 4 jsou pryni prezinou 37 nachizejici se ve sticdni
casti prvni hiidele 51, spoletné s prvnimi tadnymi kladkami rozila®eny smérem od sebe. Kasds
paka 52 je dile opatfena prvnim svislym depem 54, vytnivajicim smérem dolii, do kolcji%é.
Na spodni strang kazdého prvniho avislého ¢epu 54 je otocns upraveno prvii navadéci kolo 55.
Druhy mechanismus pre #zeni suvného pohybu prvnich iladnych kadek 3 obsahuje prvni rame-
no 13, kiere je kyvné upravene na manipulaénim voziku 1 tak, #e je spojeno s baénicf 111 rdmu
11 a nachaui se z jeji vnéjsi strany, Na volném konci kazdého prvniko ramecne 13 se nachdzi
vystupek 131, zasahujici do #labku 36, kterym je po svém obvodu opatfena kazda pryni tlaéng
kladka 3. Dulsimi dvéma mechanismy je fizen suvny pohyb druhych tlagnych kladek 6. Tyto
mwechanismy obsahuji drubd ramena 62 a unagede 63 drubych tlaénych kladek 6. Dryhd ramena
62 jsou rovnéZ kyvné upravena na manipulaénim voziku | tak, 7e fsou spojena s bodnicem 111
ramu 11 3 jsou urfena pro fizeni polohy undsedi 63 druhych tlaénych kladek 6. Druhé unidece
63 mayi tvar ndlubku, kicrym prochézi druha hridel 61. Unagede 63 dmhych tlaénych kladek 6
jsou suvné pohyblivé pe druhé hfideli 61 a jsou druhou pruZinou 67, nachazejici se ve stiedni
t4sti druh¢ hridele 61 roztlafeny spolu s druhymi tla¢njmi kladkami § smérem od sebe, Kazdé
druhé rameno 62 je dale opatfeno druhym svishm Cepem 64, vyénivajieim smérem doli, do
kalejisté. Na spodni strané ka?dého druhého svislého fepu 64 Je otoéné upraveno druhé navadéci
kolo 65. Pfed vodicimi kolefnicemi 4 sc ze strany pfijezdu eleznidnich vozti k vyklopnike na-
chazi v ose koleji¥té linedrni motor 8, obsahujici pevnou &ast 83 a suvnou cast B1. Voln¥ konec
suvne &asti 81 lincamtho motoru 8 je spojen s ramem 11 manipulaéniho voziku 1, konkrétns se
stfedni ¢asti prvniko pfidniku 112, Pevna &dst 83 linedmiho motoru 8 je prostfednictvim patek
821, 822 spojena s podkladem. V koleji%ti, mezi vodicimi kolejnicemi 4 se nachézeji dvé prvni
kutisy 71 a dvé druhé kulisy 72, opatfené nabéznymi plochami 711 a 72]. N4b&#na plocha 711
prvni kulisy 71 je upravena protilehle vi€i prvnim koltim 55 manipulaniho vozilu 1, zatimeo
nabéna plocha 721 drehych kuklis 72 je upravena protilehie vix¥i druhym navidécim kolim 65
manipulacniho voziku 1. Prvni kulisy 71 se nachdzeji ze strany ptijezdu vagému a jsou blide osy
kolejiste, zatimeo drubé kulisy 72 se nachézeji ze strany odjezdu 2elezniénich vozi a jsou déle
od asy kolefidt€ ne? prvni kulisy 71.

Manipulator podle piikladnéhe provedeni se pouzivd v souvislesti s vyprazdiiovinim Zcleznid-
nich vozi v rotacénim vvklopniku. Plné 3elezniéni vozy, pijizd&ici do vyklopniku se mohou
spoultét z tratového pahrbku, mohou se odrazet lokomotivou nebo mohou byt urychloviny
pomaci lanového posuncvaciho zafizend, ukonZeného pred vstupem do viklopniku. PH manipu-
laci s Felemiénim vozem v prostoru vklopniku je manipulaéni vozik tladen nebo taZen liner-
nim motorem 8 umisténym v kolejisti, mez: zelezni¢nimi kelejnicemi 9, pfidemz se podle potie-
by vysouvaji nebo zasouvaji prvni nebo druhé tlacné kladky 3, &, tak¥e p¥i pusunu Zelezniénim
vorem priichaji svymi obvodovimi plachami k obvodowvim plocham kol dvorkeli 91, po jejichz
vIgjsim ohvodu se pfi tladeni vozu odvaluji. Rychlost pohybu piijidegjicihe vozu se zméfi ped
vstupem do vyklopniku fidicim systémem pomoci najezdovych kolovych éidel ncbo pomoci
radaru. V okamziku méfeni rychlosti vozu, 4 to a# do vyhodnoceni nuiné brzdné sily se manipu-
latni vozik 1 po prob&hiém piedehozim cyklu nachazi v zakladni peloze, 1o je nad prynimi i dru-
hymi kulisami 71, 72, takze prvni tlaéné kladky 5 i druhé tlaéné kladky 6 Jsou zataZeny do klido-
ve polohy. Pokud je rychlost pfijiZdéjiciho loZeného vozu natolik vysokd, *e by s ohledem na
hmotnost voru mohlo pH brzdéni dojit k peskozeni manipulétory, pak #dici systtm vyhodnoti
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nastaly stav jako poruchu & manipulaéni vozik zlstane v klidové poloze se zasunutymi tladnymi
kladkami. Zelezniéni viz v tomro piipadé projede viklopnikem bez vyklopeni obsahu. Neni-li
povolena rychlost ptijiZdéjiciho Zelezniéniho vozu pFekroena, vysune se manipulaéni vozik 1
mimo kulisy 71, 72 smérem k blizicimu se Zelezniénimu vozu. Tim dojde k vysunuu prvnich
i druhyeh tlaénych kladek 3, 6. Jeité pred setkdnim tlaényeh kladek 6, 5 s prynim dvojkolim
zelezmi¢niko voz1 zméni manipulaéni vozik smér syého pohybu a pfizpiisobi svou rychlost rvch-
josti bliziciho se Zelezniéniha vozu tak, aby rozdil rychlosti nebyl vétsi nez 20 %. Kdyz Zeleznic-
ni viiz dojede nad manipulagni vozik 1, kola dvojkeli 91 pfitlagi z boku na prvni ramena 13, &imz
dojde prostiednictvim vystupku 131 a #labku 56 k zasuputi prvnich kladek 3, mimae droved 92
vnitinich ploch dvojkeli 91. Prvai tlaéné kladky 5 se po prijezdu dvojkoli vrati do piivodni vysu-
nuté polohy. Dvojkoli 91 je poté zachyceno druhymi kladkami 6. Po zachyceni ZelezniCniho
vozu drubymi kKladkami 6 vyvine linedmi motor 8 brzdnou silu vedouci k zastaveni magipuladni-
ho vozikn. Béhem brzdéni se snimd jak poloha, tak rychlost pohybu brzdéného Zelezni¢niho vozu
a snimanym hodnotim sc piizpisobuje velikost brzdné sily, kierou psobi manipuldtor na #elez-
niéni viiz. Zelczmiéni viz se pfi brzdéni necha projet pfes polohu urtenou pro vyklapéni.
Po zastaveni zelezniéniho vozu se manipulaéni vozik 1 pohybuje smérem zpét proti sméru pijjez-
du zelezninine vorm, &im? zatiadi Zeleznitni viiz do spravné polohy na stole vyklopniku. LoZeny
Felezniéni viiz se po ustaveni na mosté vykiopniku vyklopl. Po provedeni viklopu a po navratu
viktopniku do zikladni polohy sc manipulaénim vozikem | pobybuje smérem ven z viklopniku,
1im se dvojkoli zachyti prvmimi tlaénymi kladkarai 5. Dvojkoli 91 Zelezni&niho vozu a Zelezmiini
viiz se tladi prvnimi tiaénymi koly 3 smérem ven 2 vyklopniku. KdyZ se manipulaini vozik 1
destane nud drubé kulisy 72, najedou druhi navadéci kola 65 na nab&#né plochy 721 druhych
kulis 72, &im2 dojde k zasunuti prvaich tlaényeh kladek do klidové polohy a manipuladni vozik
zaéne zpomalovat, Zasunutim druhych tladngch kladek 6 je Zelezniéni viiz uvelnén a pokraduje
v }{zd& mimo viklopnik. Manipulaéni vozik 1 se poté stahne do zékdadnd polohy. ve kaeré jsou
jak preni, tak i drubé tlagné kladky zasunuty. V této poloze se vyéka na vyhodnocent rychlosti
daldiho vozu a cvklus se opakuje. Bahem celého pracovniho eyklu neni vyZzadovdna pritomnost
obsluhy vykloprniku, protoZe systém pracuje v automatickém reZimu.

Priklad 2
Pfikiadné pravedeni podle piikladu 2 se od tefeni popsancho v popisu piikladu 1 h8i tim. Ze

linedmi moter § je hydraulicky a tim, % pii brzdéni se kineticka cnergie Zeleznitniho vozu mati
v piepoudticich ventilech hydraulickeho sysiému.

Pramysleva vyuZitclnost

Technického fedeni Ize vvuzit nejen ve spoluprici s vyklopaiky sypkych hmot na vieckach pri-
myslovych podnikil, logistickych termindlech a kolgjigtich Zelezni¢nich operatord, ktefi vyuZiva)i
technologii klopeni Zelezniénich vozn, ale 162 na sefad’ovacich nadraZich pii dobrzd'ovini jedno-
ho nebo vice Fclezniénich vozi na smérovyeh kolejich a pii sniZovani kinetické energie dilnich
vozl.

NAROKY NA OCHRANU

1. Manipuldtor pro provédéni manipulace s ceiméné jednim Zeleznifnim vozem, umistény
mezi Zelezniénimi kolegjnicemi (9), ktery vbsahuje manipulaéni vozik (1), suvné pohyblivy po
vodicich kolejnicich (4) ve sméru Zeleznitnich kolgjnic, kde manipulacni vozik (1) je opetfen
tlaénymi kladkami (5, 6), pfidemZ kaZda tladpa kladka (5, &) je suvné pohybliva ve sméru sve
osy, vyzoadujici se tim, Zc dile obsahuje linearni motor (8), umistény mezi Felczmic-
nimi olejnicemi {9) a nejméné jednu kulisu (71, 72), opatfenou vodici plochou (711, 722), kde
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nejmeéné jedna kulisa (71, 72) je umisténa rovndZ mexi Feleznicnimi kolegjnicems ¢9), pHtems
Tinedrnf motor (3) je spojen 3 manipuiaénim vosikem (1), ktery obsahuje nejméné jeden me-
chanismus pro Hzeni suvného pohybu tlagnych kladek (5, 6).

2. Manipulator podle naroku 1, vyznadujici se tim, 2Zc nejméné jeden mecha-
nismus pro fizenf suvného pohybu nejméné jedné prvni tlaéné kladky (5) je (vofen povnim rame-
nen (13), kyvné upravenym na manipulacnim vozika (1), kde prini rameno (13} je opatfeno prv-
kem pro picnos kyvného pobybu prvniho ramene (13) pa nejméng jednu tlaénou kladku (53,
s v¥hodou vystupkem (131) a ngjiméné jedna prvn{ tladna kladka (5) obsahuje prvek pro sledovi-
nf polohy prviithe ramene (130, s vyhodou 2ldbek (56).

3. Mampulaor podle ndroku 1. vvznaéujiei se tim, Ze nejmcéné jeden mechanis-
mus pro fizeni suvného pohvbu tlagnych kladek (5, 6) obsahuje nejméné jednu paku (52} anebo
nejmeéné jedno druhé rameno (62), kde nejméné jedna paka (52) ancbo nejméng jedno drubd
rameno {62} je kyvné upraveno na manipulaénim voziku (1), pfidem? ngjméné jedna paka (52}
ameho nejméné jedno drihe rameno (62) obsahuje svisly cep (54, 64), s vyhodou opatfeny navd-
décim kolem (53, 63), pro kontakt s vodiei plochou (711, 7223 nejméné jedné kulisy (71, 723
a souasné je nejmené jedna péka (52) amebo nejméné jedno druhé rameno (62) v kontaktu
s prvkem pro fizeni suvného pohybu nciméné jedné tladng kladky (5, 6) ve smérm jeil osy,
s vvhodou s nejméné jednim undfetem (53, 63).

4 vykresy
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Obr. 4
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