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ABSTRAKT  

Tato diplomov§ pr§ce je zamŊŚena na vyuģit² hydraulickĨch syst®mŢ pro zved§n² a 

spouġtŊn² hmotnĨch z§tŊģ². Pr§ce je rozdŊlena na teoretickou a praktickou ļ§st. Teoretick§ 

ļ§st se vŊnuje z§kladn²m pojmŢm a veliļin§m charakterizuj²c²m danou oblast. Praktick§ 

ļ§st se zabĨv§ n§vrhem tŚ² variant hydraulickĨch syst®mŢ pro zved§n² a spouġtŊn² 

konkr®tn² hmotn® z§tŊģe, jejichģ funkļnost je ovŊŚena vĨpoļtem. Navrģen® syst®my jsou 

vz§jemnŊ porovn§ny z provozn²ho hlediska vļetnŊ srovn§n² jejich vĨhod a nevĨhod. 

 

Kl²ļov§ slova: hydraulickĨ syst®m, hmotn§ z§tŊģ, hydrostatick® pŚevodn²ky, Ś²zenĨ 

jednosmŊrnĨ ventil, hydraulickĨ z§mek. 

 

 

 

ABSTRACT 

This diploma thesis is focused on the usage of the hydaulic systems for lifting and sinking 

of mass load. The content is devided into theoretical and practical part. The theoretical part 

deals with the basic terms and the physical quantities which are connected to the area of 

study. The pratical part deals with the design of three variants of the hydraulic systems for 

lifting and sinking the specific load and the functionality is subsequently verified by the 

calculation. The designed systems are compared in terms of operational point of view 

incuding the comparison of their advanteges and disadvanteges. 

 

Keywords: hydraulic system, mass load, hydrostatic converters, pilot operated check valve, 

double pilot operated check valve. 
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ĐVOD 

Hydraulika pronikla do znaļn® ļ§sti strojŢ a zaŚ²zen² v prŢmyslu, zemŊdŊlstv², ve 

stavebnictv², v dopravŊ a manipulaci s materi§lem. Hydraulick® elementy rozhoduj² o 

vĨkonnosti, spolehlivosti a ekonomice provozu. PrudkĨ rozvoj hydrauliky je spojen tak® 

s rozvojem elektrickĨch a elektronickĨch prvkŢ, slouģ²c²ch k Ś²zen² funkc² strojŢ, zat²mco 

hydraulika samotn§ zajiġŠuje funkce pracovn². Mezi typick® aplikace hydraulickĨch 

mechanismŢ patŚ² stroje obr§bŊc² a tv§Śec², stroje pro stavebn² pr§ce (bagry a nakladaļe), 

stroje pro manipulaci s bŚemeny (zved§ky a vysokozdviģn® voz²ky).  

Hydraulick® mechanismy nab²zej² Śadu vĨhod, mezi nŊģ patŚ² pŚedevġ²m vysokĨ vĨkon, 

spolehlivost a jednoduchost. PŚi malĨch konstrukļn²ch objemech jsou pŚen§ġeny relativnŊ 

velk® s²ly s moģnost² plynul® regulace a ochrany proti pŚet²ģen². Hydraulick® obvody se 

nav²c bŊģnŊ skl§daj² z typizovanĨch prvkŢ, coģ znaļnŊ zrychluje a zlevŔuje jejich stavbu a 

¼drģbu.  

NevĨhodami jsou netŊsnost a citlivost na neļistoty. PŚi provozu nav²c vznik§ hluk a 

doch§z² k neģ§douc²mu ohŚevu pracovn² kapaliny. 
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I.   TEORETICKĆ ĻĆST 
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1 HYDRAULICK£ MECHANISMY  

Syst®m umoģŔuj²c² Ś²zenĨ pŚenos energie mezi dvŊma nebo v²ce m²sty se nazĨv§ 

mechanismus. Hydraulick® mechanismy jsou zaŚ²zen², u nichģ jsou k pŚenosu energie a 

informac² mezi hnac²m a hnanĨm ļlenem pouģity kapaliny ļi jin® l§tky v tekut®m stavu. 

K uv§dŊn² strojŢ a mechanismŢ do pohybu je urļen hydraulickĨ pohon, kterĨ je tvoŚen 

hydromotorem a urļitou ļ§st² Ś²dic²ho syst®mu. K dosaģen² poģadovan®ho pŚenosu energie 

slouģ² ¼ļeln§ skladba jednoho ļi v²ce gener§torŢ a motorŢ, kter§ se nazĨv§ hydraulickĨ 

pŚevodovĨ mechanismus. [1]   

Z hlediska zpŢsobu vyuģit² energie kapaliny lze rozdŊlit hydraulick® mechanismy: [1] 

a) Hydrostatick® mechanismy ï vyuģ²vaj²c² tlakov® (hydrostatick®) energie kapaliny.  

b) Hydrodynamick® mechanismy ï vyuģ²vaj²c² k pŚenosu pohybov® (hydrodynamick®) 

                                                        energie kapaliny.  

 

1.1 Skladba hydraulickĨch mechanismŢ 

Mnohostrann®mu uplatnŊn² hydrostatick®ho pŚenosu energie v nejrŢznŊjġ²ch stroj²ch a 

zaŚ²zen²ch odpov²d§ znaļn§ rozmanitost skladby pŚevodov®ho mechanismu, kter§ je od 

poļ§tku d§na samotnou konstrukc² stroje a technologi² pracovn²ho procesu. PŚi volbŊ 

pŚevodov®ho mechanismu se vych§z² zejm®na z druhu pouģit®ho hnac²ho motoru a jeho 

parametrŢ a z§roveŔ ze z§tŊģe vyvozovan® hnanĨm strojem na vĨstupu. Velmi ļasto je 

hydrostatickĨ pŚevodovĨ mechanismus kombinov§n s mechanismy hydrodynamickĨmi, 

pneumatickĨmi, elektrickĨmi a tuhĨmi (pŚevody ŚetŊzov®, Śemenov® ļi ozubenĨmi koly). 

V hydraulick®m mechanismu doch§z² nejprve k pŚevodu mechanick® energie z hnac²ho 

motoru na hydraulickou energii v hydrogener§toru, odtud je vedena k hydromotoru, kde 

dojde k pŚevodu zpŊt na energii mechanickou, slouģ²c² k pohonu stroje a zaŚ²zen² (obr. 1).  

[1]  

Transport energie prob²h§ pomoc² tlakov® kapaliny trubkami, hadicemi a otvory v Ś²d²c²ch 

hydraulickĨch bloc²ch nebo desk§ch. [2] 
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Obr. 1 Funkce hydraulick®ho zaŚ²zen² [2]  

 

PŚenos energie v hydraulick®m mechanismu mŢģe prob²hat pŚi konstantn²ch nebo 

regulovanĨch parametrech pŚenosu. ř²dit lze hydrogener§tor, veden² nebo hydromotor 

(obr. 2). Uveden® typy Ś²zen² se mohou vhodnŊ kombinovat. [1]   

 

Obr. 2 ř²zen² hydrostatick®ho pŚenosu energie [1] 

HG ï hydrogener§tor, HM ï hydromotor, ř ï Ś²zen² 

 

1.1.1 PŚevodovĨ mechanismus 

Optimalizac² pŚenosov®ho syst®mu lze dos§hnout vyġġ² ¼ļinnosti pŚenosu energie, zlepġen² 

dynamickĨch vlastnost² s moģnost² z²sk§n² ġirġ²ho rozsahu regulace vĨstupn²ch parametrŢ 

pŚi niģġ² hmotnosti a rozmŊrech. PŚevodovĨ mechanismus lze vytvoŚit s®riovĨm nebo 

paraleln²m Śazen²m rŢznĨch typŢ mechanismŢ a jejich vhodnou kombinac². [1,3]      

 

Obr. 3 Kombinovan® pŚechodov® mechanismy [1] 

a) v s®riov®m Śazen²     b)  v paraleln²m Śazen² 

M ï hnac² motor, PM1, PM2, PM3 ï pŚevodov® mechanismy, S ï pohon 
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1.1.2 HydraulickĨ obvod 

HydraulickĨ pŚenos energie by nebylo moģn® uskuteļnit bez sestaven² hydraulick®ho 

obvodu. Jeho konstrukļn² uspoŚ§d§n² se odv²j² od poģadavkŢ, kter® mus² hydraulickĨ 

pŚevodovĨ mechanismus splŔovat. Hydraulick® obvody se dŊl² podle toku energie na 

otevŚen® a uzavŚen®. V otevŚen®m obvodu, jehoģ sch®ma je zn§zornŊno na obr. 4, se hlavn² 

ļ§st kapaliny po pŚed§n² tlakov® energie vrac² do n§drģe, ze kter® je pozdŊji znovu 

nas§v§na. VĨhodou otevŚen®ho obvodu je jednoduchost a ¼ļinn® chlazen² kapaliny 

v n§drģi. NevĨhodou otevŚenĨch obvodŢ je pŚedevġ²m fakt, ģe jimi nelze brzdit, 

neumoģŔuj² totiģ zamŊŔovat funkce hydrogener§toru a hydromotoru a mŊnit tak smysl 

zat²ģen². [1]  

 

 

Obr. 4 PŚ²klad hydraulick®ho obvodu s pŚ²moļarĨm hydromotorem [2]  
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N§drģ slouģ² jako z§sobn²k hydraulick® kapaliny. Nap§jec² jednotku tvoŚ² hydrogener§tor, 

kterĨ je spojen s n§drģ² sac²m veden²m. K pohonu je v tomto pŚ²padŊ pouģit elektromotor, 

ale mŢģe bĨt i spalovac² motor. [2] 

ZpŊtnĨ ventil (jednosmŊrnĨ ventil) slouģ² k zastaven² zpŊtn®ho toku kapaliny pŚi vypnut² 

nap§jec² jednotky. PojistnĨ ventil zabraŔuje pŚetlaku t²m, ģe odv§d² pŚebyteļnĨ prŢtok zpŊt 

do n§drģe. Manometr zobrazuje tlak v syst®mu. RozvadŊļ slouģ² k Ś²zen² pohybu 

spotŚebiļŢ, v tomto pŚ²padŊ je k Ś²zen² v§lce pouģit rozvadŊļ se ļtyŚmi pŚ²poji a tŚemi 

sp²nanĨmi polohami. PrŢtok vznikaj²c² v agreg§tu je t²mto ventilem pŚep²n§n, pŚiļemģ v 

poloze 0 rozvadŊļe zŢst§v§ v§lec ve sv® poloze a prŢtok je pŚes pojistnĨ ventil veden zpŊt 

do n§drģe. Zapnut²m sp²nac² polohy b je veden prŢtok z P do A, v§lec zaļne vyj²ģdŊt. 

V poloze a je veden prŢtok z P do B a v§lec se zasouv§. ZpŊtnĨ prŢtok kapaliny z v§lce do 

n§drģe prob²h§ pŚes pŚ²poj T. Ġkrcen²m je Ś²zena rychlost pohybu v§lce. [2] 
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2 PRVKY HYDROSTATICK ħCH MECHANISMš 

Pro pŚenos a Ś²zen² parametrŢ energie v hydraulickĨch mechanismech jsou vyuģ²v§ny 

rŢzn® druhy hydraulickĨch prvkŢ, kter® svĨm uspoŚ§d§n²m a zapojen²m v mechanismu 

umoģŔuj² pŚestup energie mezi pevnĨmi ļleny a kapalinou, n§slednou transformaci 

pŚen§ġen® energie, d§le pak hrazen² a vŊtven² proudu kapaliny. V hydraulickĨch 

mechanismech je nositelkou energie kapalina, kter§ je spolu s pomocnĨmi prvky ned²lnou 

souļ§st² tŊchto mechanismŢ. Podle funkce, kterou v hydraulick®m obvodu vykon§vaj², lze 

hydraulick® prvky rozdŊlit do n§sleduj²c²ch skupin: [4]      

¶ Hydrostatick® pŚevodn²ky 

¶ Prvky pro Ś²zen² tlaku 

¶ Prvky pro Ś²zen² velikosti prŢtoku 

¶ Prvky pro Ś²zen² smŊru prŢtoku 

¶ Pomocn® prvky 

 

2.1 Hydrostatick® pŚevodn²ky 

Z hlediska smŊru pŚestupu energie se hydrostatick® pŚevodn²ky rozdŊluj² na 

hydrogener§tory a hydromotory. V hydrogener§toru se pŚev§d² mechanick§ energie na 

energii tlakovou a v hydromotoru se naopak tlakov§ energie pŚev§d² na energii 

mechanickou. Podle moģnosti Ś²zen² geometrick®ho objemu lze hydrostatick® pŚevodn²ky 

rozdŊlit na neregulaļn², jejichģ geometrickĨ objem nelze bŊhem chodu mŊnit a regulaļn², 

jejichģ geometrickĨ objem lze mŊnit i bŊhem chodu. [4,5] 

PŚevodn²ky, kter® jsou schopny pracovat s libovolnĨm smyslem ot§ļen², se nazĨvaj² 

pŚevodn²ky s reverzac² ot§ļen². V pŚ²padŊ, ģe jsou pŚevodn²ky schopny pracovat jen 

v jednom smyslu ot§ļen², prav®m ļi lev®m a jejich smysl ot§ļen² nelze bez demont§ģe a 

¼prav mŊnit, jedn§ se o pŚevodn²ky bez reverzace ot§ļen². [5] 

2.1.1 Hydrogener§tory 

Kapalina je pŚiv§dŊna do hydrogener§toru vstupn²m sac²m kan§lem z n§drģe nebo 

z n²zkotlak® ļ§sti obvodu. PrŢchodem kapaliny pŚes pracovn² prostor hydrogener§toru do 

vĨstupn²ho kan§lu je vytvoŚen prŢtok, z§roveŔ se v pracovn²m a vĨstupn²m prostoru tvoŚ² 

tlak, kterĨ je d§n jak zat²ģen²m hydromotoru, tak souļtem odporŢ v pŚ²sluġn® ļ§sti obvodu 

mezi hydromotorem a hydrogener§torem. [4,5] 



UTB ve Zl²nŊ, Fakulta technologick§ 17 

 

Podle konstrukce jsou hydrogener§tory rozdŊleny: [4,5] 

- Zubov®  

- Ġroubov® 

- Lamelov® 

- P²stov® 

 

2.1.2 Hydromotory 

Do vstupn²ho kan§lu hydromotoru je pŚiv§dŊna kapalina potŚebn®ho prŢtoku a tlaku. 

V pracovn²m prostoru hydromotoru se energie ze sloupce kapaliny pŚev§d² na pŚ²sluġn® 

tuh® ļ§sti. U rotaļn²ch hydromotorŢ se jedn§ o hŚ²del, kdy vĨstupn²mi veliļinami jsou 

moment a ot§ļky. V pŚ²padŊ pŚ²moļar®ho hydromotoru pŚedstavuje tuhou ļ§st p²st a 

vĨstupn²mi veliļinami jsou s²la a rychlost. [5] 

 

Podle konstrukce jsou hydromotory: [4] 

- Rotaļn²  

¶ Zubov®  

¶ Ġroubov® 

¶ Lamelov® 

¶ P²stov® 

- PŚ²moļar® 

- S kyvnĨm pohybem 

 

2.1.3 Charakteristika hydrogener§torŢ a rotaļn²ch hydromotorŢ 

Ve vŊtġinŊ pŚ²padŢ jsou rotaļn² hydromotory svĨm konstrukļn²m uspoŚ§d§n²m podobn® 

hydrogener§torŢm, coģ umoģŔuje pouģ²t hydrogener§tor jako rotaļn² hydromotor nebo 

naopak rotaļn² hydromotor jako hydrogener§tor. [1,5] 

PodrobnŊjġ² popis bude vŊnov§n hydrogener§torŢm, kdeģto u rotaļn²ch hydromotorŢ 

budou zm²nŊny pŚedevġ²m jejich odliġnosti ve srovn§n² se zm²nŊnĨmi hydrogener§tory.  
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2.1.3.1 Zubov® hydrogener§tory a hydromotory 

      Zubov® hydrogener§tory ï jedn§ se o jednoduch§, levn§ a spolehliv§ zaŚ²zen², 

nen§roļn§ na ļistotu kapaliny a dobŚe sn§ġej²c² r§zov§ zat²ģen². Jako neregulaļn² 

hydrogener§tory nach§zej² uplatnŊn² v jednoduchĨch hydraulickĨch obvodech. Podle 

uspoŚ§d§n² dvojice spoluzab²raj²c²ch ozubenĨch kol rozezn§v§me zubov® hydrogener§tory 

s vnŊjġ²m ozuben²m (obr. 5a) a vnitŚn²m ozuben²m (obr. 5b). [4] 

 

Obr. 5 Zubov® hydrogener§tory [4]  

 

      Zubov® hydromotory ï maj² podobn® uspoŚ§d§n² jako zubov® hydrogener§tory. Oproti 

zubovĨm hydrogener§torŢm jsou vġak ozuben§ kola uloģena na valivĨch loģisc²ch, coģ 

eliminuje riziko zadŚen² pŚi neļekan®m n§rŢstu ot§ļek. Pracuj² s podobnĨmi pracovn²mi 

tlaky jako hydrogener§tory, ale jejich ¼ļinnost je niģġ².  Pouģ²vaj² se pro m®nŊ n§roļn® 

pohony s kr§tkodobĨm, promŊnnĨm zat²ģen²m. [4] 

 

Obr. 6 ZubovĨ hydromotor s vnŊjġ²m ozuben²m [4]  

 

2.1.3.2 Ġroubov® hydrogener§tory a hydromotory 

       Ġroubov® hydrogener§tory ï jejich chod je tichĨ a vyrovnanĨ s plynulĨm prŢtokem 

bez pulzac². NevĨhodou je n§roļnŊjġ² vĨroba a vyġġ² cena. Hlavn² ļ§st tvoŚ² dvŊ (nebo tŚi) 

ġroubov§ vŚetena s jednochodĨm nebo v²cechodĨm z§vitem, kter§ jsou ve st§l®m z§bŊru. 
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Profil z§vitu bĨv§ lichobŊģn²kovĨ nebo cykloidn². BŊhem ot§ļen² vŚeten je kapalina 

nas§v§na do z§vitovĨch mezer a v tomto uzavŚen®m prostoru postupuje bez rotace a v²Śen² 

smŊrem k vĨstupn²mu tlakov®mu prostoru. [5] 

 

Obr. 7 ĠroubovĨ hydrogener§tor [5]  

 

 Ġroubov® hydromotory ï jejich vĨhodou je rovnomŊrn§ ¼hlov§ rychlost a n²zk§ ¼roveŔ  

hluku, v praxi se vġak vyskytuj² jen zŚ²dka. [5]  

 

2.1.3.3 Lamelov® hydrogener§tory a hydromotory 

 Lamelov® hydrogener§tory ï konstrukļnŊ nen§roļn® s n²zkou pulzac² vĨkonu a n²zkou  

hluļnost². Princip ļinnosti spoļ²v§ ve vytv§Śen² promŊnnĨch prostorŢ mezi statorem, 

rotorem a lamelami. V pŚ²padŊ kruhov®ho otvoru statoru (obr. 8a) m§ rotor s lamelami vŢļi 

statoru excentricitu, jej²ģ zmŊnou lze mŊnit prŢtok i jeho smŊr. Souos® proveden² s 

ov§lnĨm otvorem statoru (obr. 8b) tyto zmŊny neumoģŔuje. [1] 

 

Obr. 8 Lamelov® hydrogener§tory [1]  

 

      Lamelov® hydromotory ï konstrukļnŊ Śeġeny stejnŊ jako lamelov® hydrogener§tory. 

V praxi se vġak vyskytuj² velmi zŚ²dka a to pŚedevġ²m jako pomalobŊģn® hydromotory. [1] 
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2.1.3.4 P²stov® hydrogener§tory a hydromotory 

V souļasn® dobŊ jsou p²stov® hydrostatick® pŚevodn²ky velmi rozġ²Śen® d²ky svĨm 

schopnostem splnit nejrŢznŊjġ² aplikaļn² poģadavky s vynikaj²c²mi technickĨmi parametry. 

Princip ļinnosti spoļ²v§ v pŚ²moļar®m vratn®m pohybu p²stu, uloģen®m ve v§lci. [1] 

   Radi§ln² p²stov® hydrogener§tory ï p²sty mohou bĨt vedeny buŅ ve statoru (obr. 9a),  

kdy je pouģit samoļinnĨ nebo nucenĨ rozvod ventily ļi ġoup§tky, nebo mohou bĨt p²sty 

vedeny v rotoru (obr. 9b), kdy je k samoļinn®mu rozvodu pouģit centr§ln² ļep. U prvn² 

konstrukce je d§n sac² a vĨtlaļnĨ ¼ļinek zdvihem p²stu. Pohyb p²stŢ je doc²len 

excentrickĨm kotouļem, kterĨ je poh§nŊn hnac² hŚ²del² hydrogener§toru. KaģdĨ v§lec m§ 

samostatnĨ rozvod pro nas§v§n² a vĨtlak kapaliny. Zdvih p²stŢ u druh® konstrukce je d§n 

excentrickou polohou statoru vŢļi rotoru s p²sty. Prostor s§n² a vĨtlaku je oddŊlen 

pŚep§ģkou, um²stŊnou v dutinŊ centr§ln²ho ļepu. PrŢtok lze plynule mŊnit od nuly do 

maxima zmŊnou excentricity. VĨhodou tŊchto pŚevodn²kŢ je n²zkĨ poģadavek na filtraci a 

moģnost pracovat s kapalinami na b§zi vody. [1]  

 

Obr. 9 Radi§ln² p²stov® hydrogener§tory [3]  

 

        Radi§ln² p²stov® hydromotory ï vŊtġina z nich se pouģ²v§ jako pomalobŊģn®. Jsou 

schopny vyvodit vysokĨ kroutic² moment, coģ umoģŔuje pŚ²mĨ pohon stroje bez pouģit² 

mechanick® pŚevodovky. [1] 

 

         Axi§ln² p²stov® hydrogener§tory ï lze je rozdŊlit do dvou skupin a to axi§ln² p²stov® 

hydrogener§tory s naklonŊnĨm blokem (obr. 10a), nebo s naklonŊnou deskou (obr. 10b). 

Hydrogener§tory mohou bĨt s mŊnitelnĨm ¼hlem sklonu bloku ļi desky od maxima do 

nuly, coģ umoģŔuje mŊnit prŢtok, nebo jsou hydrogener§tory neregulaļn² s konstantn²m 
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¼hlem sklonu desky ļi bloku. Đhel sklonu desky bĨv§ nejļastŊji 15Áaģ 20Á, v pŚ²padŊ 

bloku je ¼hel sklonu u starġ²ch konstrukc² do 28Á, u novŊjġ²ch konstrukc² aģ 45Á.  

VĨhodou tŊchto zaŚ²zen² je schopnost pracovat v ġirok®m rozsahu teplot, pŚi dosaģen² 

ġpiļkovĨch parametrŢ tlaku, ot§ļek a dlouh® ģivotnosti. [1] 

 

 

Obr. 10 Axi§ln² p²stov® hydrogener§tory [3]  

 

        Axi§ln² p²stov® hydromotory ï konstrukļnŊ a principem ļinnosti jsou shodn® s 

axi§ln²mi p²stovĨmi hydrogener§tory. Hydromotor s naklonŊnou deskou m§ niģġ² 

rozbŊhovĨ moment, niģġ² celkovou ¼ļinnost a vyģaduje lepġ² filtraci. VĨhodou jsou 

menġ² rozmŊry a necitlivost na r§zy od hnan®ho mechanismu. Hydromotor 

s naklonŊnĨm blokem m§ vŊtġ² rozmŊry, horġ² dynamick® vlastnosti. Jeho vĨhodou 

jsou vyġġ² ot§ļky a ġirġ² regulaļn² rozsah. [1] 

  

        řadov® p²stov® hydrogener§tory ï dosahuj² nejvyġġ²ch tlakŢ, pŚitom jejich 

konstrukļn² Śeġen² je pomŊrnŊ jednoduch®. Z§kladn²m prvkem je blok v§lcŢ osazenĨ 

sac²mi a vĨtlaļnĨmi ventily, ve kter®m je pohyb p²stŢ vyvol§n buŅ klikovĨm 

mechanismem, nebo excentrem hŚ²dele. [1] 

 

Obr. 11 řadovĨ p²stovĨ hydrogener§tor [4]  
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2.1.3.5 Z§kladn² vĨpoļty hydrogener§torŢ a rotaļn²ch hydromotorŢ 

PŚi zanedb§n² ztr§t plat² pro vĨġe uveden® hydrostatick® pŚevodn²ky n§sleduj²c² vztahy: [6] 

ObjemovĨ prŢtok hydrostatick®ho pŚevodn²ku Q [m3.s-1] 

                                                         Q = V Ā n                                                                   (1)            

Kde: 

V ɀ geometrickĨ objem [m3] 

n ï ot§ļky, frekvence ot§ļen² [s-1] 

 

VĨkon hydrostatick®ho pŚevodn²ku P [kW]  

                                                           P = Q Ā æp                                                                (2) 

Kde: 

æp ï tlak, tlakovĨ sp§d [MPa] 

 

Kroutic² moment hydrostatick®ho pŚevodn²ku M [N.m] 

                               M = 
pppw Ö

DÖ
=

ÖÖ

DÖÖ
=

ÖÖ

DÖ
=

222

pV

n

pnV

n

pQP
                                           (3) 

Kde: 

w ï ¼hlov§ rychlost [rad.s-1] 

 

Ot§ļky, frekvence ot§ļen² hydrostatick®ho pŚevodn²ku n [s-1] 

                                                     
V

Q
n=                                                                      (4) 

 

Ztr§ty  

PŚemŊna energie v hydrostatickĨch pŚevodn²c²ch je v re§lnĨch podm²nk§ch ovlivnŊna 

ztr§tami, kter® lze rozdŊlit na prŢtokov®, mechanick® a hydraulick®. [6] 

PrŢtokov® ztr§ty ï vznikaj² ¼nikem kapaliny vŢlemi mezi pracovn²mi prvky, stlaļitelnost² 

kapaliny atd. SkuteļnĨ prŢtok se od teoretick®ho prŢtoku Qth bude liġit o hodnotu zvanou 

ztr§tovĨ prŢtok QZ , kter§ je souļtem vġech prŢtokovĨch ztr§t. [6] 
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Pro hydrogener§tor plat² vztah: 

                                                       QHG = Qth ς QZ                                                            (5) 

 

Pro hydromotor plat² vztah: 

                                                       QHM = Qth + QZ                                                            (6) 

 

PrŢtokov§ ¼ļinnost hydrogener§toru ɖQHG [-] 

                          ɖQHG =
th

Z

th

Zth

th

HG

Q

Q

Q

QQ

Q

Q
-=

-
= 1                                              (7) 

 

SkuteļnĨ prŢtok hydrogener§toru 

                                                  QHG = Qth ϊ ɖQHG                                                                                                            (8) 

 

PrŢtokov§ ¼ļinnost hydromotoru  

                          

th

ZZth

th

HM

th
QHM

Q

QQQ

Q

Q

Q

+

=
+

==

1

1
h                                           (9) 

 

Ot§ļky, frekvence ot§ļen² hydromotoru  

                                                  QHM
HM

HM
V

Q
n hÖ=                                                      (10) 

 

Skuteļn® prŢtokov® charakteristiky hydrogener§toru QHG  a hydromotoru QHM , ovlivnŊn® 

prŢtokovĨmi ztr§tami  QZ , jsou zobrazeny na obr. 12. [6] 

 

Obr. 12 PrŢtokov® charakteristiky hydrostatickĨch pŚevodn²kŢ [6]  
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b) Mechanick® ztr§ty ï vznikaj² v dŢsledku tŚen², projevuj²c²m se na hŚ²deli 

hydrostatick®ho pŚevodn²ku jako ztr§tovĨ moment. Skl§d§ se z n§sleduj²c²ch sloģek: [6] 

- TŚec² sloģka konstantn², nez§visl§ na rychlosti a tlaku. 

- TŚec² sloģka z§visl§ na norm§lovĨch sil§ch, ¼mŊrn§ tlaku. 

- TŚec² sloģka zpŢsoben§ teļnĨm smykovĨm napŊt²m vrstev visk·zn² kapaliny, 

¼mŊrn§ rychlosti. 

 

c) Hydraulick® ztr§ty ï jsou zpŢsobeny pohybem visk·zn² kapaliny vnitŚn²mi kan§ly 

hydrostatickĨch pŚevodn²kŢ. V porovn§n² s prŢtokovĨmi a mechanickĨmi ztr§tami jsou 

vġak hydraulick® ztr§ty zanedbateln®. [6] 

 

SkuteļnĨ moment na hŚ²deli hydrostatick®ho pŚevodn²ku se od teoretick®ho momentu Mth 

bude liġit o hodnotu zvanou ztr§tovĨ moment Mz , kter§ je souļtem vġech mechanicko-

hydraulickĨch ztr§t. [6] 

 

V pŚ²padŊ hydrogener§toru plat² vztah: 

                                                     MHG = Mth + MZ                                                           (11) 

 

V pŚ²padŊ hydromotoru plat² vztah: 

                                                     MHM = Mth ς MZ                                                           (12) 

 

Tlakov§ ¼ļinnost hydrogener§toru 

                      

th

ZZth

th

HG

th
pHG

M

MMM

M

M

M

+

=
+

==

1

1
h                                         (13)   

 

TlakovĨ sp§d na hydrogener§toru  

                                             pHGHGM
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Tlakov§ ¼ļinnost hydromotoru 
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SkuteļnĨ moment na hydromotoru 

                                                  
pHMHM

Vp
M h

p
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                                                      (16) 

 

Skuteļn® momentov® charakteristiky hydrogener§toru MHG  a hydromotoru MHM , ovlivnŊn® 

mechanicko-hydraulickĨmi ztr§tami MZ, jsou zn§zornŊny na obr. 13 [6] 

 

 

Obr. 13 Momentov® charakteristiky hydrostatickĨch pŚevodn²kŢ [6]  

 

Pro vyj§dŚen² celkov® ¼ļinnosti hydrostatickĨch pŚevodn²kŢ plat² n§sleduj²c² vztahy: [6] 

- Celkov§ ¼ļinnost hydrogener§toru  

                                                
w

h
Ö

DÖ
=

HG

HG
CHG

M

pQ
                                                          (17)          

 

- Celkov§ ¼ļinnost hydromotoru  

                                                
pQ

M
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HM
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DÖ

Ö
=

w
h                                                          (18) 
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- Celkov§ ¼ļinnost hydrostatickĨch pŚevodn²kŢ 

                                                    
pQC hhh Ö=                                                              (19) 

Kde: 

ɖQ ɀ prŢtokov§ ¼ļinnost hydrostatickĨch pŚevodn²kŢ 

ɖp ï tlakov§ ¼ļinnost hydrostatickĨch pŚevodn²kŢ (se zahrnut²m mech. a hydr. ztr§t) 

 

 

Obr. 14 Z§vislost ¼ļinnosti na frekvenci ot§ļen² a na tlakov®m sp§du pro hydrogener§tor 

HG a hydromotor HM [6]  

 

2.1.4 Charakteristika pŚ²moļarĨch hydromotorŢ 

PŚ²moļar® hydromotory jsou ļasto oznaļov§ny jako hydraulick® v§lce. Jedn§ se o 

hydraulick® prvky urļen® k doc²len² pŚ²moļar®ho pohybu pŚi poģadovan® s²le a rychlosti. 

PatŚ² k nejļastŊji pouģ²vanĨm hydromotorŢm a to d²ky jednoduch® konstrukci, velmi dobr® 

prŢtokov® ¼ļinnosti a vysok® spolehlivosti. Obvykle jsou tyto hydromotory Śeġeny 

v proveden² s pohyblivĨm p²stem a p²stnic² v nepohybliv®m v§lci. Sloģen² nejļastŊji 

pouģ²van®ho dvojļinn®ho pŚ²moļar®ho hydromotoru s jednostrannou p²stnic² je 

zn§zornŊno na obr. 15. [4] 
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Obr. 15 PŚ²moļarĨ hydromotor [2]  

 

V tabulce 1 je uveden souhrnnĨ pŚehled konstrukļn²ch typŢ pŚ²moļarĨch hydromotorŢ.  

 

Tab. 1 Typy pŚ²moļarĨch hydromotorŢ [6]   
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V jednoļinnĨch hydromotorech je pracovn² zdvih p²stnice zpŢsoben tlakovou kapalinou, 

pŚivedenou pod p²st. VratnĨ pohyb je doc²len vnŊjġ²m zat²ģen²m nebo pŢsoben²m pruģiny. 

U dvojļinnĨch motorŢ slouģ² tlakov§ kapalina k ovl§d§n² pohybŢ v obou smŊrech. [4,5] 

PlunģrovĨ jednoļinnĨ hydromotor m§ vnŊjġ² prŢmŊr p²stnice odpov²daj²c² vnitŚn²mu 

prŢmŊru v§lce, coģ pŚin§ġ² zejm®na tu vĨhodu, ģe tŊsnŊn²m je nutno opatŚit jen oblast 

vĨstupu p²stnice z v§lce. [5] 

Dvojļinn® hydromotory s jednostrannou p²stnic² jsou ļasto oznaļov§ny jako hydromotory 

s diferenci§ln²m p²stem, protoģe plocha pod p²stem je vŊtġ², neģ plocha nad p²stem. To je 

d§no prŢŚezem p²stnice, d²ky nŊmuģ bĨv§ pomŊr ļinnĨch ploch na obou stran§ch p²stu 

obvykle 1:2 aģ 1:3. PŚi stejn®m prŢtoku je tak p²stnice rychleji zasouv§na a pomaleji 

vysouv§na. [4,5]   

Hydromotor s oboustrannou p²stnic² m§ obŊ strany ļinn® plochy stejnŊ velk®, coģ 

umoģŔuje dos§hnout jak stejnĨch sil pŚi stejn®m tlakov®m sp§du, tak stejnĨch rychlost² pŚi 

stejn®m prŢtoku. [4] 

Teleskopick® motory jsou typickĨm pŚedstavitelem v²cestupŔovĨch motorŢ, kter® slouģ² 

jednak ke zvŊtġen² zdvihu, jednak ke zvĨġen² vĨsledn® s²ly. PŚi postupn®m vysouv§n² 

jednotlivĨch d²lļ²ch v§lcŢ teleskopick®ho motoru doch§z² ke skokovĨm zmŊn§m tlaku a 

rychlosti. Pro pŚ²pady, kdy je nutno dos§hnout stejnomŊrn®ho pohybu po cel® d®lce 

zdvihu, je moģno pouģ²t jednoļinnĨ teleskopickĨ motor, u kter®ho se vysouvaj² vġechny 

d²lļ² v§lce souļasnŊ a stejnou rychlost². [5] 

 

Tlumen²  

PŚ²moļar® hydromotory vyģaduj² tlumen² pohybu v koncovĨch poloh§ch zdvihu a to pŚi 

rychlosti pohybu p²stnice v > 0,1 mĀs-1. V takovĨch pŚ²padech je nutn® pohyb p²stu 

zpomalit jeġtŊ pŚed dosednut²m na v²ko a pŚedej²t tak poġkozen² hydromotoru. Tlumen² je 

doc²leno postupnĨm zvyġov§n²m odporu proti pohybu ġkrcen²m prŢtoku na vĨstupu 

kapaliny z motoru. Na obr. 16 je zn§zornŊn pŚ²klad konstrukļn²ho Śeġen² tlumen² pohybu 

v koncov® poloze, kdy je n§stavec nebo osazen² p²stu zasouv§n do m²sta vybr§n² ve v²ku 

motoru. [4,6]  
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Obr. 16 Tlumen² p²stu pŚi naj²ģdŊn² do krajn² polohy [4]  

 

UpevnŊn² 

PŚ²moļar® hydromotory jsou urļeny pro pŚenos axi§ln²ch sil a zpŢsob upevnŊn² mus² 

fixovat hydromotor proti pŢsoben² radi§ln²ch sil. Na obr§zku 17 jsou zobrazeny nejļastŊji 

pouģ²van® zpŢsoby uchycen². [4] 

 

Obr. 17 Uchycen² pŚ²moļarĨch hydromotorŢ [7]  

 

Uchycen² na v§lcov® ļepy a oka s kluznĨmi loģisky (obr. 17a) umoģŔuje vychĨlen² v 

rovinŊ kolm® na osy. Pouģit² sf®rick®ho loģiska na jednom oku (obr. 17b) dovoluje urļitou 

nesouosost ļepŢ, pŚiļemģ ¼hel naklopen² Ŭ bĨv§ kolem 10Á. Vybaven²m obou ok 

sf®rickĨmi loģisky (obr. 17b) je moģno eliminovat nejen nesouosost ļepŢ, ale i vychĨlen² 

v§lce v rovinŊ jejich os. Hydromotory bez ok bĨvaj² uchyceny za pŚ²rubu na v²ku (obr. 

17d) nebo na dnŊ hydromotoru (obr. 17e). [7] 
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2.1.4.1 Z§kladn² vĨpoļetn² vztahy pŚ²moļarĨch hydromotorŢ 

PŚehled vĨpoļtu s²ly a rychlosti pohybu p²stnice a to bez ohledu na prŢtokov® a tlakov® 

¼ļinnosti je pro jednotliv® typy pŚ²moļarĨch hydromotorŢ uveden v tabulce 3.   

 

Tab. 2 VĨpoļty s²ly a rychlosti pŚ²moļarĨch hydromotorŢ [7]  




































































































































