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ABSTRAKT, KLĉĻOVĆ SLOVA 

 

ABSTRAKT 

Pr§ce se zabĨv§ n§vrhem kotouļov® pily jakoģto pŚ²davn®ho zaŚ²zen² pro smykem Ś²zenĨ 

nakladaļ. ZaŚ²zen² slouģ² ke k§cen² a Śez§n² dŚevin. V ¼vodu jsou struļnŊ pops§ny stroje, 

kter® tyto typy zaŚ²zen² vyuģ²vaj² a tak® nŊkter§ konkr®tn² zaŚ²zen² od vybranĨch vĨrobcŢ. 

N§sleduje n§vrh vlastn²ho Śeġen² vļetnŊ volby komponent. Posledn² ļ§st pr§ce se vŊnuje 

kontroln²m a z§kladn²m pevnostn²m vĨpoļtŢm vybranĨch konstrukļn²ch uzlŢ. Dle vlastn²ho 

n§vrhu je vytvoŚen 3D model cel®ho zaŚ²zen², a z nŊj vĨkresov§ dokumentace. 

KLĉĻOVĆ SLOVA 

Smykem Ś²zenĨ nakladaļ, pŚ²davn® zaŚ²zen², kotouļov§ pila. 

ABSTRACT 

This work deals with design of a circular saw as an attachment for skid steer loader. 

Attachment is used for felling and cutting woody plants. The introduction briefly describes 

machines that use these types of attachments and also describes some specific attachments 

from selected manufacturers. The following part of the work is design of own solution 

including the choice of components. The last part of the work deals with control and basic 

strength calculations of selected components. According to own design, 3D model of whole 

attachment is created and drawing documentation is made from this model. 

KEYWORDS 

Skid steer loader, attachment, circular saw. 
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ĐVOD 

 

ĐVOD 
PŚ²davn§ zaŚ²zen² jsou vyuģ²v§na pro nejrŢznŊjġ² druhy pr§ce, na trhu je k dispozici 

nepŚebern® mnoģstv² nejrŢznŊjġ²ch druhŢ tohoto pŚ²sluġenstv². Oblasti pouģit² tŊchto zaŚ²zen² 

jsou zejm®na stavebnictv² ļi lesnictv². KromŊ lopaty pro pŚemisŠov§n² materi§lu, je moģn® 

pouģ²t napŚ. paletizaļn² vidlici, podkopov® rameno, rozrĨvaļ, pŢdn² vrt§k ļi radlici na sn²h.  

ZaŚ²zen² jsou snadno pŚipojiteln§ ke stroji, a to i ke strojŢm od rŢznĨch vĨrobcŢ, neboŠ 

pŚipojovac² rozmŊry a zpŢsob pŚipojen² jsou d§ny mezin§rodn² normou. ZaŚ²zen² jsou 

poh§nŊna ze syst®mu stroje, zpravidla se jedn§ o pohon hydrostatickĨ, pŚ²padnŊ mechanickĨ. 

VĨkonov® poģadavky zaŚ²zen², tedy doporuļenĨ vĨkon stroje je urļen vĨrobcem, v pŚ²padŊ 

pouģit² stroje s nedostateļnĨm vĨkonem nemus² bĨt zaruļena spr§vn§ funkce zaŚ²zen². 

Tato pr§ce se zabĨv§ jedn²m z typŢ pŚ²davnĨch zaŚ²zen² urļenĨch pro pr§ci s dŚevinami, 

konkr®tnŊ se jedn§ o kotouļovou pilu. Tato pila umoģŔuje k§cen² ļi Śez§n² stromŢ a jinĨch 

dŚevin. Pr§ce obsahuje struļnou reġerġi zamŊŚenou na jiģ existuj²c² zaŚ²zen² tohoto typu a tak® 

stroje, jeģ tyto zaŚ²zen² vyuģ²vaj². Zbyl§ ļ§st pr§ce zahrnuje vlastn² n§vrh tohoto typu 

pŚ²davn®ho zaŚ²zen², volbu komponent a vybran® pevnostn² vĨpoļty. PŚ²lohou k t®to pr§ci 

jsou pak vĨkresy vybranĨch souļ§st², podsestav a vĨkres sestavy cel®ho zaŚ²zen². 
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REĠERĠE PřĉDAVNħCH ZAřĉZENĉ 

 

1 REĠERĠE PřĉDAVNħCH ZAřĉZENĉ  
Existuje velmi ġirok® spektrum pŚ²davnĨch zaŚ²zen² pro celou Śadu stavebn²ch a zemŊdŊlskĨch 

strojŢ, tato kapitola se vġak zabĨva pouze tŊmi zaŚ²zen²mi, kter® se pouģ²vaj² pro pr§ci 

s dŚevinami, tj. jejich odstraŔov§n² a Śez§n², konkr®tnŊ tedy pily. Tyto zaŚ²zen² se pak montuj² 

typicky k smykem Ś²zenĨm nakladaļŢm nebo k traktorŢm. Pohon pracovn²ch zaŚ²zen² bĨv§ 

zprostŚedkov§n z pohonu stroje, a to zejm®na mechanicky nebo hydraulicky. ZpŢsob 

upevnŊn² cel®ho zaŚ²zen² i druh pohonu se odv²j² od typu pouģit®ho stroje. 

řada vĨrobcŢ nab²z² ke svĨm strojŢm i pŚ²davn§ zaŚ²zen², kter§ bĨvaj² s jejich stroji 

kompatibiln². Nicm®nŊ existuj² i vĨrobci zabĨvaj²c² se vĨrobou pouze pŚ²davnĨch zaŚ²zen² 

k tŊmto strojŢm. Tyto zaŚ²zen² pak lze namontovat na rŢzn® stroje dle poģadavanĨch 

parametrŢ, napŚ. dle optim§ln²ho prŢtoku hydraulick® kapaliny nebo vĨkonu motoru stroje. 

 

1.1 STROJE VYUĢĉVAJĉCĉ PřĉDAVNĆ ZAřĉZENĉ  

Jak jiģ bylo zm²nŊno, pŚ²davn§ zaŚ²zen² pro pr§ci s dŚevinami jsou obvykle traktory a smykem 

Ś²zen® nakladaļe. Jedn§ se totiģ o univerz§ln² stroje pouģiteln® pro rŢzn® ¼ļely. PŚ²davn§ 

zaŚ²zen² tŊchto strojŢ obvykle pln² pouze jednu funkci narozd²l od kompaktn²ch k§cec²ch 

zaŚ²zen² ļi k§cec²ch hlavic. 

 

1.1.1 TRAKTORY 

Traktory jsou v²ce¼ļelov® stroje, kter® mohou plnit celou ġk§lu rŢznĨch druhŢ pr§ce. 

NejļastŊjġ² pouģit² je vġak patrnŊ v zemŊdŊlstv², pŚ²padnŊ v lesnictv². M²vaj² pŚ²davn§ zaŚ²zen² 

um²stŊna na zadn² stranŊ v tzv. tŚ²bodov®m z§vŊsu. V zadn² ļ§sti traktoru je totiģ vĨvodovĨ 

hŚ²del, kterĨ je poh§nŊn z pŚevodovky spalovac²ho motoru stroje a poh§n² pracovn² zaŚ²zen², 

jedn§ se o tzv. PTO (power take-off), tj. pomocnĨ pohon. Tak® se zde nach§z² vnŊjġ² 

hydraulick® vĨvody (rychlospojky), d²ky kterĨm mohou bĨt vytvoŚeny hydraulick® okruhy 

slouģ²c² k pohonu dalġ²ch funkc². Cel® zaŚ²zen² na tŚ²bodov®m z§vŊsu pak lze pomoc² 

line§rn²ch hydromotorŢ vĨġkovŊ nastavit. V pŚedn² ļ§sti traktoru mŢģe bĨt um²stŊn ļeln² 

nakladaļ, sloģenĨ z vĨloģn²ku, line§rn²ch hydromotorŢ a pracovn²ho zaŚ²zen², kterĨm mŢģe 

bĨt napŚ. lopata, paletizaļn² vidle nebo rŢzn® typy drap§kŢ (gripŢ). NŊkter® typy traktorŢ 

mohou m²t tŚ²bodovĨ z§vŊs a vĨvodovĨ hŚ²del i na pŚedn² stranŊ, nebo je lze na pŚ§n² 

z§kazn²ka dodateļnŊ namontovat. VĨrobcŢ traktorŢ je skuteļnŊ mnoho, mezi ty nejzn§mŊjġ² 

patŚ² napŚ. Zetor, Claas, Deere, JCB nebo New Holland.  

 

TřĉBODOVħ ZĆVŉS 

Traktory rŢzn® vĨkonov® tŚ²dy jsou vybaveny z§vŊsy rŢznĨch kategori², kter® se od sebe liġ² 

rozmŊry. Hlavn² rozmŊry tŚ²bodovĨch z§vŊsŢ jsou normalizov§ny, vĨrobci traktorŢ nebo 

zemŊdŊlskĨch strojŢ v r§mci unifikace pŚipojov§n² strojŢ rŢznĨch vĨrobcŢ mus² respektovat 

mezin§rodn² normu ISO 789-1, kter§ urļuje hlavn² rozmŊry pŚipojovac²ch bodŢ traktorŢ resp. 

zemŊdŊlskĨch strojŢ. V souļasn® dobŊ existuje pŊt rŢznĨch velikostn²ch kategori² tŚ²bodovĨch 

z§vŊsŢ. Vyġġ² kategorie z§vŊsŢ maj² pevnŊjġ² ramena a vŊtġ² ļepy. Je zde urļit® rozpŊt² 

vĨkonnostn²ch kategori² traktorŢ a nŊkter® z nich se pŚekrĨvaj².[13]   

https://www.agroportal24h.cz/temata/traktory/
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TŚi body pro upevnŊn² n§Śad² tvoŚ² dostateļnŊ pevn® spojen² traktoru s n§Śad²m. To umoģŔuje 

pŚen®st celou hmotnost n§Śad² nebo alespoŔ jej² ļ§st na r§m traktoru. A to je ve skuteļnosti 

velmi uģiteļn®, protoģe tato dodateļn§ hmotnost vyv²j² tlak na zadn² kola traktoru, ļ²mģ jim 

poskytuje lepġ² trakci a zajiġŠuje lepġ² pŚesnost pr§ce. Mechanismus nav²c umoģŔuje ¼pln® 

zvednut² n§Śad² ze zemŊ, coģ usnadŔuje ot§ļen² a pŚepravu.[13] 

Na tŚibodovĨ z§vŊs lze pŚipevnit t®mŊŚ cokoliv, od zemŊdŊlskĨch zaŚ²zen² pŚes nakl§dac² 

jeŚ§by aģ po hydraulick§ ramena s drap§kem ļi harvestorovou hlavic². Na Obr. 1 lze vidŊt 

traktor Claas Arion 660-510. Tento typ traktoru m§ tŚ²bodovĨ z§vŊs s vĨvodovĨm hŚ²delem 

na pŚedn² i zadn² stranŊ. To rozġiŚuje moģnosti pouģit² a zajiġŠuje vŊtġ² vġestrannost. 

 

1.1.2 SMYKEM řĉZEN£ NAKLADAĻE 

Smykem Ś²zen® nakladaļe jsou mal® kompaktn² stroje, jejichģ vlastn² pohon (pojezd) i pohon 

pracovn²ch zaŚ²zen² je hydrostatickĨ. Z§kladem je spalovac² motor, zpravidla vznŊtovĨ. 

ToļivĨ moment z motoru je pŚen§ġen na regulaļn² hydrogener§tory, kter® pak pomoc² 

tlakov®ho oleje poh§n² hydromotory pro pojezd a pohyb (resp. pohon) pracovn²ch zaŚ²zen².  

Zdvih vĨloģn²ku a nakl§pŊn² pracovn²ho zaŚ²zen² zajiġŠuj² line§rn² hydromotory. TlakovĨ olej 

dost§vaj² od pomocn®ho, obvykle zubov®ho hydrogener§toru. HydraulickĨ obvod pro 

pracovn² zaŚ²zen² m§ asi poloviļn² hydraulick® tlaky proti hydraulick®mu obvodu pro pojezd 

stroje. [1] 

Tyto mininakladaļe jsou obvykle univerz§ln² stroje s velkĨm poļtem rozmanit®ho pracovn²ho 

zaŚ²zen², kter® se rychlospojkami up²n§ na vĨloģn²k. Zahraniļn² firmy, jako Case, Bobcat, 

JCB, Gehlmax aj., maj² specializovan® pracovn² zaŚ²zen² pro zemŊdŊlstv², zahradnictv², 

lesnictv², komun§ln² pr§ce, rŢzn® druhy prŢmyslu apod. [1] 

Zvl§ġtn² hydraulickĨ pŚ²poj na hydraulickĨ obvod stroje umoģŔuje pŚipnut² rŢznĨch druhŢ 

hydraulick®ho ruļn²ho n§Śad². Uchycen² pracovn²ho zaŚ²zen² k z§kladn²mu stroji je podle 

okolnost² Śeġeno: [1]  

a) PŚipevnŊn²m rychlospojkou na vĨloģn²k, coģ je nejļastŊjġ². 

Obr. 1 Zadn² tŚ²bodovĨ z§vŊs [14]  Obr. 2 PŚedn² tŚ²bodovĨ z§vŊs [14]  
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b) UpevnŊn²m pŚ²pravku, kterĨ je nosiļem pracovn²ho zaŚ²zen², na pŚedn² ļ§st stroje nebo 

na vĨloģn²k. 

c) Namontov§n²m pracovn²ho zaŚ²zen² podle sv®ho druhu na pŚedn² nebo zadn² ļ§st 
traktorov®ho nosiļe. [1]  

Podvozek tŊchto nakladaļŢ mŢģe bĨt kolovĨ nebo p§sovĨ. P§sovĨ podvozek se vyznaļuje 

niģġ² hodnotou zemn²ho tlaku pŢsob²c²ho na povrch ter®nu v dŢsledku vŊtġ² stykov® plochy. 

Lze tedy Ś²ci, ģe je pomŊrnŊ ġetrnĨ k ter®nu a od toho se tak® odv²j² jeho vyuģit². ZmŊna 

smŊru j²zdy je moģn§ d²ky opaļn®mu smyslu ot§ļen² lev® a prav® n§pravy, tedy ot§ļen² stroje 

na m²stŊ. Na Obr. 3 lze vidŊt nakladaļ s kolovĨm podvozkem a paletizaļn² vidlic². 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1.2 PřĉDAVNĆ ZAřĉZENĉ  

Jiģ bylo Śeļeno, ģe existuje cel§ Śada vĨrobcŢ stavebn²ch a zemŊdŊlskĨch strojŢ, kteŚ² nab²z² 

ke svĨm strojŢm i pŚ²sluġn§ pracovn² zaŚ²zen². Ale ne kaģdĨ vĨrobce nab²z² vġechny druhy 

zaŚ²zen², zejm®na pak kotouļov® pily. NapŚ. zn§m² vĨrobci strojŢ CAT ļi Case nic takov®ho 

nenab²z², maj² ve sv®m sortimentu pouze podobn§ zaŚ²zen² pro pr§ci s dŚevinami, jako jsou 

mulļovac² stroje ļi fr®zy na paŚezy. Zato vĨrobce Bobcat nab²z² ke svĨm strojŢm jedno 

specifick® zaŚ²zen², tzv. podŚez§vac² pilu, coģ je pŚesnŊ takov® zaŚ²zen², j²mģ se tato pr§ce 

zabĨv§. D§le je tu vĨrobce DFM Attachments zabĨvaj²c² se pracovn²mi zaŚ²zen²mi urļenĨch 

pŚ²mo pro pr§ci v lesnictv². Dalġ²mi vĨrobci jsou napŚ. Sidney Attachments nebo CID 

Attachments, tito vĨrobci se specializuj² na pracovn² zaŚ²zen² urļen§ pro smykem Ś²zen® 

nakladaļe, traktory a rypadla. VĨrobcŢ je tedy v²ce, proto v n§sleduj²c² kapitole budou 

pŚedstaveny zaŚ²zen² pouze od vĨrobce DFM Attachments a zmiŔovan® zaŚ²zen² Bobcat.  

Nutno tak® podotknout, ģe vġichni zm²nŊn² vĨrobci poch§zej² z USA, protoģe v EvropŊ, 

zejm®na stŚedn² a vĨchodn², nejsou takov§ zaŚ²zen² zdaleka tak bŊģn§ ani rozġ²Śen§. 

Obr. 3 Smykem Ś²zenĨ nakladaļ Case SV340B [15]  
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KOTOUĻOV£ PILY JAKO PřĉDAVN£ ZAřĉZENĉ 

Kotouļov® pily slouģ² k odstraŔov§n² stromŢ a kŚovin, a to zejm®na na pol²ch a pastvin§ch. 

Tak® je lze pouģ²t k ¼pravŊ cest a vytv§Śen² protipoģ§rn²ch p§sŢ k zastaven² ļi zpomalen² 

poģ§rŢ. Ļasto mohou bĨt pouģity i k Śez§n² vŊtv² a fr®zov§n² paŚezŢ. 

Z§kladem cel®ho zaŚ²zen² je ocelovĨ r§m sloģenĨ z v²ce ļ§st², ty mohou bĨt k sobŊ svaŚen® 

nebo pŚiġroubovan®, pŚ²padnŊ kombinace oboj²ho. Pracovn²m n§strojem tŊchto zaŚ²zen² bĨv§ 

ocelovĨ ŚeznĨ kotouļ opatŚenĨ vymŊnitelnĨmi zuby ze slinutĨch karbidŢ. Pohon pilov®ho 

kotouļe z§vis² na typu stroje. V pŚ²padŊ smykem Ś²zenĨch nakladaļŢ se jedn§ o pohon 

hydrostatickĨ, kdy je pilovĨ kotouļ poh§nŊn rotaļn²m hydromotorem. U traktorŢ bĨv§ pohon 

pily mechanickĨ, tj. pomoc² vĨvodov® hŚ²dele.  

Pily jsou konstruov§ny buŅ tak, ģe kotouļ pily je st§le v horizont§ln² poloze a lze je pouģ²t 

pouze ke k§cen² menġ²ch stromŢ ļi kŚovin, nebo existuj² pily, kter® nab²z² ġirġ² moģnosti 

pouģit², tj. dŚ²ve zm²nŊn® Śez§n² vŊtv² a fr®zov§n² paŚezŢ. Je to moģn® d²ky nat§ļen² hlavy pily 

a t²m nat§ļen² kotouļe do horizont§ln² ļi vertik§ln² polohy. Toto nat§ļen² mŢģe bĨt 

prov§dŊno manu§lnŊ za klidu stroje, nebo pomoc² pohonu pŚ²mo za chodu stroje, avġak 

s tŊmito dalġ²mi funkcemi samozŚejmŊ roste cena tŊchto zaŚ²zen². Tak® je moģn® i ¼hlov® 

nat§ļen² v horizont§ln² rovinŊ za chodu stroje, pro vykon§n² Śezn®ho pohybu tedy nen² tŚeba 

ot§ļet celĨm strojem. Tuto funkci vġak vŊtġina pil neumoģŔuje. 

VĨrobci ļasto ud§vaj² o pil§ch z§kladn² informace, jako napŚ. rozmŊry, hmotnost, doporuļenĨ 

objemovĨ prŢtok kapaliny, velikost pilov®ho kotouļe, poļet zubŢ a podobnŊ. Pro n§zornost 

zde budou d§le uvedeny rŢzn® typy pil vĨġe uvedenĨch vĨrobcŢ vļetnŊ obr§zkŢ, struļn®ho 

popisu a z§kladn²ch parametrŢ.  

 

1. PodŚez§vac² pila Bobcat 

Tato pila je sp²ġe jedno¼ļelov§, slouģ² ke k§cen² ļi odŚez§v§n² menġ²ch stromŢ a keŚŢ tŊsnŊ 

nad zem², aby se minimalizovala vĨġka paŚezu. NeumoģŔuje natoļen² kotouļe do svisl® 

polohy ani strojovŊ Ś²zen® ¼hlov® nat§ļen² ramene v horizont§ln² poloze. K proveden² Śezn®ho 

pohybu je tedy nutn® otoļit celĨm strojem. UmoģŔuje pouze manu§ln² ¼hlov® natoļen² 

vĨloģn²ku do tŚ² poloh, a to na stŚed, viz Obr. 4, nebo 12Á doprava nebo doleva.  

  

  

Obr. 4 Pila Bobcat - n§kres [16]  Obr. 5 Pila Bobcat - 3D studiovĨ model [16]  
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Pila je kompatibiln² se vġemi typy kompaktn²ch p§sovĨch nakladaļŢ a nŊkterĨmi typy 

kolovĨch smykem Ś²zenĨch nakladaļŢ Bobcat. 

V Tab. 1 jsou uvedeny z§kladn² parametry pily a na Obr. 6 je pila Bobcat pŚi pr§ci.  

Tab. 1 Parametry pily Bobcat [17]  

 

2. Pila DFM Turbo Saw TQ 

Model TQ je z§kladn² a tak® nejlevnŊjġ² variantou pro smykem Ś²zen® nakladaļe od vĨrobce 

DFM. VĨloģn²k pily je pŚivaŚen k z§kladnŊ, nen² tedy moģn® ¼hlov® nat§ļen² pily 

v horizint§ln² rovinŊ. Je vġak moģn® zvolit si pŚi konfiguraci moģnost nat§ļen² hlavy o 90Á 

pomoc² manu§ln²ho rot§toru. Tak® je zde moģnost postŚikov®ho syst®mu vyuģ²vaj²c² herbicid 

k huben² plevele. V Tab. 2 jsou z§kladn² parametry tohoto zaŚ²zen². 

 

Tab. 2 Parametry pily DFM Turbo Saw TQ [18]  

  

Hmotnost 268 kg 

D®lka 2 159 mm 

Ġ²Śka 1 219 mm 

VĨġka 749 mm 

Poļet zubŢ kotouļe 15 

PrŢmŊr kotouļe 724 mm 

Maxim§ln² obvodov§ 

rychlost kotouļe 

15,16 mĿs-1 

PoģadovanĨ vĨkon motoru stroje  33,6ï55,9 kW 

PoģadovanĨ prŢtok kapaliny  56,8ï90,8 lĿmin-1 

Hmotnost bez rot§toru / s rot§torem  294,8 / 315,2 kg 

D®lka  2 286 mm 

Ġ²Śka  1 168 mm 

VĨġka  1 143 mm 

PrŢmŊr kotouļe  762 mm 

Obr. 6 Pila Bobcat v provozu [16]  
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Z Obr. 7 jsou patrn® ochrann® prvky. Jedn§ se o ġt²t kotouļe pily, kterĨ usmŊrŔuje odl®tavaj²c² 

tŚ²sky, a mŚ²ģ pŚipevnŊn§ k z§kladnŊ, slouģ²c² jako ġt²t proti vŊtv²m. 

 

  

 

 

 

 

 

 

3. Pila DFM Turbo Saw RT 

Pila typu RT je velmi podobn§ pŚedchoz² variantŊ TQ. Jedn§ se o pokroļilejġ² verzi s v²ce 

moģnostmi nastaven². V konfiguraci je moģn® zvolit, zda bude pracovat se standardn²m 

prŢtokem kapaliny ļi z vysokĨm prŢtokem kapaliny. D§le je moģn® kromŊ standardn²ho 

kotouļe zvolit vŊtġ² hlavu s vŊtġ²m kotouļem, ale pouze v pŚ²padŊ reģimu vysok®ho prŢtoku. 

Je zde tak® moģnost volby elektrickĨch z§strļek dle vĨrobce stroje. StejnŊ jako u pŚedchoz²ho 

modelu, je zde moģnost herbicidov®ho postŚikovaļe. Nat§ļen² hlavy o 90Á se prov§d² strojovŊ 

pomoc² hydrauliky, coģ je velmi komfortn² pro oper§tora, jelikoģ nemus² opouġtŊt kabinu 

stroje. Nicm®nŊ ani tento model nenab²z² ¼hlov® nat§ļen² vĨloģn²ku, ŚeznĨ pohyb je tedy opŊt 

zprostŚedkov§n pomoc² pohybu cel®ho stroje. Z Tab. 3 je zŚejm®, ģe s dalġ²mi funkcemi roste 

hmotnost a poģadovanĨ objemovĨ prŢtok, na Obr. 9 pak lze vidŊt samotn® zaŚ²zen².  

 

Tab. 3 Parametry pily DFM Turbo Saw RT [18]  

 

 

 

 

 

 

PoģadovanĨ prŢtok kapaliny  56,8ï170,3 lĿmin-1 

Hmotnost standardn² / s velkĨm kotouļem  499 / 535 kg 

D®lka  2 286 mm 

Ġ²Śka  1 168 mm 

VĨġka  1 143 mm 

PrŢmŊr kotouļe standardn² / velkĨ 762 / 864 mm 

Obr. 8 DFM Turbo Saw TQ - detail [18]  Obr. 7 DFM Turbo Saw TQ [18]  
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4. Pila DFM Turbo Saw RS 

Posledn² pilou pro smykem Ś²zen® nakladaļe od DFM je model RS. Jedn§ se o nejl®pe 

propracovanou pilou pro n§roļn® uģivatele. OpŊt jsou zde na vĨbŊr rŢzn® varianty, standardn² 

a vysokĨ prŢtok kapaliny, moģnost vŊtġ²ho kotouļe, rŢzn® elektrick® z§strļky i postŚikovaļ. 

Ale zŚejmŊ tou nejuģiteļnŊjġ² vlastnost², kterou pŚedchoz² pily postr§daj², je nat§ļen² 

vĨloģn²ku kolem svisl® osy do obou stran. PŚi Śez§n² tedy nen² potŚeba pohybovat celĨm 

strojem. Z Tab. 4 je patrn®, ģe se jedn§ o nejhmotnŊjġ² pilu od tohoto vĨrobce. 

KromŊ nat§ļen² hlavy pily o 90Á do svisl® ļi vodorovn® polohy, je vĨloģn²k schopnĨ boļn²ho 

vĨkyvu v 1,35 metrov®m oblouku, z Obr. 10 je tato funkce zŚejm§. Na hlavŊ pily je nav²c 

um²stŊn kontroln² ukazatel ot§ļek, viz Obr. 11. 

 

Tab. 4 Parametry pily DFM Turbo Saw RS [18]  

 

  

PoģadovanĨ prŢtok kapaliny  56,8ï170,3 lĿmin-1 

Hmotnost standardn² / s velkĨm kotouļem  567 / 612 kg 

D®lka  2 286 mm 

Ġ²Śka  1 168 mm 

VĨġka  1 143 mm 

PrŢmŊr kotouļe standardn² / velkĨ 762 / 864 mm 

Obr. 9 DFM Turbo Saw RT [18]  
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5. Pila DFM pro traktor  

Tento posledn² typ pily od DFM je urļenĨ pro traktory o vĨkonu alespoŔ 21 kW a 540 PTO, 

tedy 540 ot§ļek za minutu na vĨvodov®m hŚ²deli. Je schopna odstranit stromy aģ do prŢmŊru 

305 mm. VĨġkov® nastaven² tŚ²bodov®ho z§vŊsu pak umoģŔuje zanech§n² co nejniģġ²ho 

paŚezu, podle vĨrobce je to aģ 25 mm pod povrchem zemŊ.  

Pila mŢģe bĨt vybavena buŅ tlaļnĨm r§mem k usmŊrnŊn² p§du stromu, nebo hydraulicky 

ovl§danĨm drap§kem k pŚem²stŊn² stromu, viz Obr. 12. Parametry pily jsou pak v Tab. 5. 

Tab. 5 Parametry pily DFM pro traktor [18]  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PoģadovanĨ vĨkon traktoru  21 kW 

DoporuļenĨ rozsah vĨkonŢ PTO  21ï56 kW 

Hmotnost bez drap§ku / s drap§kem  283,5 / 367,4 kg 

PrŢmŊr kotouļe  813 mm 

Obr. 11 DFM Turbo Saw RS - detail [18]  Obr. 10 DFM Turbo Saw RS [18]  

Obr. 13 Pila DFM pro traktor ï drap§k [18]  Obr. 12 Pila DFM pro traktor ï tlaļnĨ r§m [18]  
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2 KONCEPĻNĉ NĆVRH 
Z pŚedchoz² kapitoly je jasn®, ģe nejvġestrannŊjġ²m Śeġen²m je pila Turbo Saw RS. Nicm®nŊ 

se jedn§ o jedno z nejsloģitŊjġ²ch a nejdraģġ²ch zaŚ²zen² tohoto druhu. C²lem t®to pr§ce bude 

tedy navrhnout takov® zaŚ²zen², jeģ kombinuje vlastnosti a funkce v²ce typŢ pil, a to takovĨm 

zpŢsobem, aby konstrukce byla co nejjednoduġġ² a pŚitom vġestrann§ a efektivn². Celkov® 

rozmŊry, hmotnost a dalġ² parametry zaŚ²zen² by mŊly bĨt obdobn® jako u jinĨch zaŚ²zen². 

 

2.1 FUNKCE PILY 

KromŊ samotn®ho pohonu pilov®ho kotouļe je tak® vhodn®, aby zaŚ²zen² umoģŔovalo urļitou 

variabilitu, tedy nŊjak® dalġ² funkce. Tab. 6 porovn§v§ jednotliv§ zaŚ²zen² z minul® kapitoly 

dle dvou krit®ri², jedn§ se o dvŊ uģiteļn® funkce a jejich zpŢsob proveden². Nicm®nŊ nŊkter§ 

zaŚ²zen² dan® funkce neumoģŔuj² vŢbec. Na z§kladŊ tohoto porovn§n² je pak pro vlastn² n§vrh 

volen jakĨsi kompromis.  

Prvn² funkc² je nat§ļen² hlavy pily, toto nat§ļen² je vġak pouze manu§ln², je tedy nutn® 

zaŚ²zen² ļi celĨ stroj nejprve vypnout a pot® hlavu natoļit do poģadovan® polohy. Strojov® 

nat§ļen² hlavy by sice bylo pro oper§tora komfortnŊjġ², nicm®nŊ cel® zaŚ²zen² by pak bylo 

sloģitŊjġ² a hmotnŊjġ², byl by totiģ potŚeba dalġ² hydraulickĨ mechanismus. Druhou uģiteļnou 

funkc² je nat§ļen² ramene v horizont§ln² rovinŊ, coģ je velmi uģiteļn®, protoģe k vykon§n² 

Śezn®ho pohybu pak nen² potŚeba pohybovat celĨm strojem. Toto Śeġen² je se jev² jako 

pomŊrnŊ jednoduch® a pŚitom efektivn². Tato Śeġen² budou v²ce pops§na pozdŊji. 

 

Tab. 6 Porovn§n² funkc² jednotlivĨch zaŚ²zen² 

 

 

 

 

 

 

 

2.2 PřIPOJENĉ KE STROJI 

Aby bylo moģno pŚ²davn§ zaŚ²zen² vŢbec pouģ²vat, mus² splŔovat jist® parametry, kter® jsou 

urļeny mezin§rodn²mi normami. Tyto normy pak definuj² urļit§ omezen² ļi limitn² hodnoty, 

jako napŚ. maxim§ln² hmotnost pracovn²ho zaŚ²zen², aby nedoġlo k pŚevr§cen² stroje, nebo 

pŚipojovac² rozmŊry zaŚ²zen² z dŢvodu kompatibility s rŢznĨmi stroji dan® kategorie. Tak® 

existuje norma terminologick§, kter§ popisuje, resp. definuje jednotliv® term²ny a pojmy 

z oblasti strojŢ pro zemn² pr§ce.  

 Bobcat 
Turbo Saw 

TQ 

Turbo Saw 

RT 

Turbo Saw 

RS 

Vlastn² 

n§vrh 

Đhlov® nat§ļen² 

ramene 

v horizont§ln² 

rovinŊ 

Manu§ln² - - Strojov® Strojov® 

Nat§ļen² hlavy 

pily 
- Manu§ln² Strojov® Strojov® Manu§ln² 
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Nicm®nŊ jedinou podstatnou normou, kter§ bude pro pr§ci pouģita, je norma definuj²c² 

pŚ²pojn® rozmŊry. Tato norma bude nezbytn§ pro vlastn² n§vrh zaŚ²zen². Jedn§ se o normu 

ISO 24410, respektive ĻSN ISO 24410 s n§zvem ĂStroje pro zemn² pr§ce ï PŚipojen² 

pracovn²ch prostŚedkŢ nakladaļŢ Ś²zenĨch prokluzem kolñ.  

Tato mezin§rodn² norma stanov² rozmŊrov§ omezen² up²nac²ch desek pracovn²ch prostŚedkŢ 

pro zamŊnitelnost pracovn²ch prostŚedkŢ na nakladaļ²ch Ś²zenĨch prokluzem kol. Plat² pro 

nakladaļe Ś²zen® prokluzem kol podle ISO 6165, jejichģ provozn² hmotnost je 4500 kg nebo 

menġ². Đzk® nakladaļe Ś²zen® prokluzem kol mohou m²t ġ²Śku nedovoluj²c² dodrģen² t®to 

mezin§rodn² normy. Poģadavky t®to mezin§rodn² normy neomezuj² konstrukci soustavy 

zajiġtŊn² rychloup²nac²ho zajiġtŊn², kter§ je ponech§na na uv§ģen² vĨrobce. Tato mezin§rodn² 

norma neplat² pro up²nac² desky pracovn²ch prostŚedkŢ pŚipojenĨch k rychloup²nac²mu 

zaŚ²zen² pŚ²ļnou soustavou zajiġtŊn².[10] 

Z§kladem cel®ho zaŚ²zen² bude tedy up²nac² deska danĨch rozmŊrŢ, ke kter® budou vġechny 

souļ§sti pily pŚimontov§ny. ZaŚ²zen² tak bude moģn® pŚipojit prakticky k jak®mukoliv stroji 

dan® kategorie.  

Up²nac² desky maj² pomŊrnŊ pŚesnŊ danou geometrii, tvar a kostrukci. Ale mohou m²t i rŢzn® 

konstrukļn² ¼pravy, pokud to pŚ²davn® zaŚ²zen² vyģaduje, a to napŚ. otvory, viz Obr. 15. 

Nicm®nŊ z§kladn² tvarov® pŚedpoklady a rozmŊry mus² deska splŔovat. 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.3 KONCEPCE ZAřĉZENĉ 

Na z§kladŊ poģadovanĨch funkc² a parametrŢ byla nakonec zvolena pomŊrnŊ jednoduch§ 

koncepce, kter§ svĨm tvarem pŚipom²n§ pilu Bobcat, avġak svou konstrukc² se velmi liġ².  

Z§kladem je up²nac² deska, ke kter® jsou otoļnŊ pŚimontov§ny dvŊ souļ§sti, a to pŚ²moļarĨ 

hydromotor a rameno s hlavou pily. PŚ²moļarĨ hydromotor je pak na sv® druh® stranŊ spojen 

rotaļn² vazbou s ramenem a t²m je tedy moģn® dos§hnout nat§ļen² ramene vŢļi svisl® ose 

pomoc² pohybu p²stu. Na rameni je pak otoļnŊ uloģena hlava s hydromotorem, pilovĨm 

kotouļem a dalġ²mi prvky. Hlavu lze nat§ļet vŢļi vodorovn® ose tak, ģe pilovĨ kotouļ mŢģe 

bĨt ve vodorovn®, ġikm® ļi svisl® poloze. ZajiġtŊn² v konkr®tn² poloze je Śeġeno pomoc² ļepŢ, 

jeģ spojuj² hlavu a rameno. 

Obr. 14 Up²nac² deska ï standardn² [19]  Obr. 15 Up²nac² deska - s otvorem [20]  
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Jednotliv® komponenty budou bl²ģe pops§ny v dalġ² kapitole, celkov® rozmŊry zaŚ²zen² jsou 

zŚejm® z vĨkresov® dokumentace. Sch®ma na Obr. 16 je pouze orientaļn².  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

Up²nac² deska 
Rameno 

PŚ²moļarĨ hydromotor 

Hlava 

PilovĨ kotouļ 

Ļepy 

Obr. 16 Orientaļn² sch®ma koncepļn²ho n§vrhu 
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3 VLASTNĉ řEĠENĉ 
Tato ļ§st pr§ce se jiģ vŊnuje podrobn®mu n§vrhu a popisu zaŚ²zen², tedy zpŢsobu pohonu, 

konstrukci a parametrŢm. Nutno zdŢraznit, ģe zaŚ²zen² je navrģeno pro konkr®tn² nakladaļ, 

kterĨ m§ jasnŊ dan® vĨkonnostn² parametry, nicm®nŊ je teoreticky moģn® pŚipojit zaŚ²zen² 

k libovoln®mu stroji s podobnĨmi parametry. 

 

3.1 VOLBA STROJE 

Nab²dka nakladaļŢ na trhu je velmi ġirok§, ale dostupnost jednotlivĨch typŢ se mŢģe podle 

oblasti liġit. Tak® je tŚeba zvolit typ podvozku, zda bude kolovĨ ļi p§sovĨ. A v neposledn² 

ŚadŊ je nutn® br§t v potaz vĨkonnostn² parametry a rozmŊry stroje. Je totiģ vhodn®, aby stroj 

byl pokud moģno co nejkompaktnŊjġ² a tedy vhodnĨ i pro pr§ci ve st²snŊnĨch prostorech. 

Na z§kladŊ tŊchto hledisek byl nakonec zvolen nakladaļ T450 od firmy Bobcat. Bobcat 

poch§z² z USA a m§ dlouholetou tradici v oblasti stavebn² a manipulaļn² techniky. ZvolenĨ 

nakladaļ by mŊl bĨt snadno dostupnĨ i v ĻR, nebo minim§lnŊ v EvropŊ. Stroj je pomŊrnŊ 

kompaktn² a m§ p§sovĨ podvozek, tedy lepġ² trakci neģ nab²z² nakladaļe kolov®. P§sovĨ 

podvozek je nav²c ġetrnŊjġ² k povrchu d²ky vŊtġ² stykov® ploġe, naruġen² ter®nu je tedy 

minimalizov§no. Stroj z§roveŔ nab²z² vzhledem ke sv® kompaktnosti dostateļnĨ vĨkon 

hydrauliky. V Tab. 7 je seznam vybranĨch parametrŢ ud§vanĨch vĨrobcem. Hodnoty jsou 

pŚevzaty z americk®, tedy origin§ln² webov® str§nky, pro evropskĨ trh se nŊkter® parametry 

mohou m²rnŊ liġit. SamotnĨ stroj je pak zobrazen na Obr. 17. 

 

      Tab. 7 Vybran® parametry nakladaļe Bobcat T450 [21]  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

VĨkon motoru 41 kW 

Palivo Nafta 

Provozn² hmotnost 2 914 kg 

Jmenovit§ provozn² kapacita  676 kg 

Maxim§ln² rychlost pojezdu 11,2 km/h 

D®lka (bez pŚ²d. zaŚ²zen²) 2 499 mm 

Ġ²Śka (bez pŚ²d. zaŚ²zen²) 1 397 mm 

VĨġka 1 976 mm 

HydraulickĨ vĨkon (prŢtok) 63,2 lĿmin-1 

VĨstupn² tlak oleje na 

rychlospojk§ch  

22,8 MPa 

Obr. 17 Nakladaļ Bobcat T450 [22]  
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(1) 

3.2 POHON  

Cel® zaŚ²zen² bude pochopitelnŊ poh§nŊno hydraulicky z obvodu stroje. Na z§kladŊ parametrŢ 

danĨch vĨrobcem lze snadno spoļ²tat hydraulickĨ vĨkon v kilowattech. To bude z§kladn² 

hodnota, od kter® se bude vġe odv²jet. D§le je nutn® navrhnout celĨ hydraulickĨ obvod 

zaŚ²zen², kterĨ by byl funkļn² a splŔoval dan® pŚedpoklady. N§vrh hydraulick®ho pohonu 

zahrnuje tak® volbu vhodnĨch hydraulickĨch komponent a to pŚedevġ²m hydromotorŢ. 

Z minul® kapitoly je patrn®, ģe se bude jednat o jeden line§rn² a jeden rotaļn² hydromotor. 

CelĨ hydraulicĨ obvod pak bude napojen rychlospojkami na hydraulickĨ obvod stroje.  

Na  Obr. 18 lze vidŊt pŚ²klad hydraulickĨch rychlospojek pŚimontovanĨch k vĨloģn²ku stroje. 

 

 

 

 

 

 

 

3.2.1 HYDRAULICKħ VħKON  

HydraulickĨ vĨkon lze stanovit z prŢtoku a tlaku na rychlospojk§ch stroje dle rovnice (1). 

02 Ð2Ͻ12          

02 ςςȟψϽρπφϽ
φσȟςϽρπȤσ

φπ
 

02 ςτ πρφ 7, 

kde pR [Pa] je vĨstupn² tlak oleje na rychlospojk§ch stroje a QR [m3 Ó-1] objemovĨ prŢtok 

oleje pomocn®ho hydrogener§toru stroje. Hodnoty jsou pŚevzaty z Tab. 7 a dosazeny 

v z§kladn²ch jednotk§ch. 

DostupnĨ vĨkon na rychlospojk§ch je tedy pŚibliģnŊ PR = 24 kW. Tento vĨkon by mŊl bĨt 

dostateļnĨ pro pohon obou hydromotorŢ. Nicm®nŊ souļet vĨkonŢ na samotnĨch 

hydromotorech pak bude niģġ² v dŢsledku nejrŢznŊjġ²ch ztr§t. 

 

3.2.2 HYDRAULICKħ OBVOD  

Tato kapitola se zabĨv§ volbou konkr®tn²ch hydraulickĨch prvkŢ od rŢznĨch vĨrobcŢ vļetnŊ 

vĨpoļtŢ a urļen² nŊkterĨch parametrŢ potŚebnĨch pro dalġ² pr§ci. VĨsledkem t®to kapitoly 

pak je sch®ma cel®ho hydraulick®ho obvodu.   

Obr. 18 Hydraulick® rychlospojky [23]  








































































































