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ABSTRAKT  

Đkolem t®to bakal§Śsk® pr§ce je popsat st§vaj²c² syst®my horizont§ln² kompenzace 

pohybu lana pŚi nav²jen² na lanovĨ buben a navrhnout vlastn² Śeġen², kter® bude souborem 

svĨch vlastnost² vyhovovat pŚedevġ²m v oblasti divadeln²ch technologi². Souļ§st² Śeġen² jsou 

z§kladn² vĨpoļty a n§vrhov§ sestava. 
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ABSTRACT 
  

The objective of this bachelor thesis is to describe the existing systems of compensation of 

horizontal movement of the rope during winding on the cable drum and to propose own 

solution  providing characteristics complying especially with the requirements of the theatre 

technology branch. The design solution includes basic calculations and design assembly plan. 
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1 ĐVOD 

 

V mnoha oblastech manipulaļn²ch technologi², jako je napŚ. jeŚ§bov§, vĨtahov§ nebo 

divadeln² technologie jsou hojnŊ vyuģ²v§ny lanov® navij§ky s dr§ģkovanĨm lanovĨm 

bubnem. Na buben s normalizovanĨm profilem a stoup§n²m dr§ģky ve tvaru ġroubovice se 

nav²j² obvykle ocelov® lano v jedn® vrstvŊ. DŢvodem nav²jen² lana do ġroubovicov® dr§ģky je 

vĨrazn® sn²ģen² deformace lana a t²m vĨrazn® zvĨġen² jeho ģivotnosti. PrŢvodn²m jevem je 

vġak pohyb vĨstupu lana rovnobŊģnŊ s osou bubnu, coģ ve spoustŊ pŚ²padŢ vĨraznŊ zvyġuje 

sloģitost a prostorov® n§roky zaŚ²zen², protoģe je nutn® dodateļnĨmi technickĨmi prostŚedky 

garantovat maxim§ln² ¼hel n§bŊhu lana na dr§ģkovanĨ buben a to do 4Á. 

Proto si tato bakal§Śsk§ pr§ce klade za c²l zmapovat pouģ²van® syst®my kompenzace 

horizont§ln²ho pohybu lana pŚi nav²jen² na dr§ģkovanĨ lanovĨ buben, vybrat ekonomicky 

nejvĨhodnŊjġ² technick® Śeġen² a navrhnout vlastn² syst®m, ve kter®m se uplatn² zjiġtŊn® 

poznatky ze st§vaj²c²ch Śeġen².  

Tato pr§ce bude detailnŊji zamŊŚena na oblast divadeln² technologie, protoģe je to odvŊtv², ve 

kter®m jiģ 15 let pracuji a vĨsledky pr§ce mohu pŚ²mo uplatnit v praxi. 

 

 

 

Obr. 1 Navij§ky jeviġtn²ch stolŢ S1-S6 v Jan§ļkovŊ divadle Brno  

 


