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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest uktad mechaniczny pasywnej kompensac;ji drgan tadunku, przezna-
czony do minimalizacji nadwyzek dynamicznych wzbudzonych podczas: podnoszenia/opuszczania, ru-
chu mostu/wysiegnika/wciggarki/wciggnika/wodzaka dzwignicy, majgcy zastosowanie przy minimaliza-
cji drgan mechanicznych wzbudzonych procesami nieustalonymi, wywotanymi rozruchem i hamowa-
niem mechanizméw wykonawczych.

W dzwignicach do kompensacji drgan pionowych tadunku moze by¢ stosowany znany z literatury
uktad (Piatkiewicz, Sobolski: Dzwignice 1979) nazywany zespotem kompensatora, ktéry zamocowany
jest do krgzka wyréwnawczego. W szczegdblnych przypadkach mozna do niego mocowaé swobodny
koniec liny. Znane sg uktady redukcji drgan realizowane w oparciu o uktady sterowania zasilaniem sil-
nikdw mechanizméw wykonawczych, do ktérych niezbedne jest zasilanie energig elektryczng. Tego
rodzaju rozwigzania konstrukcyjne minimalizujg nadwyzki dynamiczne w pasmach liny incydentnych
z krgzkiem wyréwnawczym lub uktadem kompensacyjnym. Alternatywnymi rozwigzaniami, za posred-
nictwem ktérych mozliwe jest ograniczenie drgan pionowych tadunku, sg pasywne wibroizolatory mon-
towane na wozkach/wciggarkach/wciagnikach/wodzakach. Pozostate rozwigzania bazujg na aktywnym
sterowaniu mechanizmami wykonawczymi.

Zagadnieniem technicznym wymagajgcym rozwigzania jest opracowanie nowej, innowacyjnej
konstrukcji uktadu mechanicznego pasywnej kompensacji drgan tadunku mocowanego na zbloczu dol-
nym, ktéry umozliwi minimalizacje sit dynamicznych bez stosowania skomplikowanych i drogich ukia-
dow sterowania napedami mechanizméw wykonawczych dzwignic.

Uktad mechaniczny pasywnej kompensacji drgan tadunku charakteryzuje sie tym, ze sktada sie
z zespotu kompensacyjnego gérnego zbudowanego z ptyty oporowej gérnej, ktéra za pomocg centralnie
osadzonej sprezyny gtéwnej na Srubie mocujgcej potaczona jest z ptytg oporowg dolng, przy czym po-
miedzy ptytg oporowg gorng i dolng umieszczone sg sprezyny kompensacyjne, korzystnie dwie osa-
dzone na prowadnicach plyty oporowej gornej oraz zespotu kompensacyjnego dolnego zbudowanego
z plyty oporowej fadunkowej gérnej i dwéch niezaleznych ptyt oporowych tadunkowych dolnych pomie-
dzy, ktérymi znajdujg sie sprezyny kompensacyjne potgczone pretem gwintowanym oraz sprezynami,
symetrycznymi wzgledem osi $ruby mocujacej i Sruby tadunkowej potgczonej z ptytg oporowg tadun-
kowg goérna.

Korzystnie uktad mechaniczny wedtug wynalazku ma prowadnice zamontowane na state do ptyty
oporowej mocujgcej gornej i roztacznie do ptyty oporowej mocujacej dolnej.

Korzystnie uktad mechaniczny wedtug wynalazku ma prowadnice zamocowane symetrycznie
wzgledem osi Sruby mocujgcej i osi $ruby fadunkowe;j.

Korzystnie w uktadzie mechanicznym wedtug wynalazku na $rubie mocujgcej zamocowana jest
sprezyna pomocnicza tgczgca ptyte oporowg gorng z ptytg oporowg dolng, zakoriczong nakretkami.

Korzystnie w uktadzie mechanicznym wedtug wynalazku $ruba tadunkowa z zamocowang na niej
sprezyng pomocniczg potgczona jest z ptytg oporowg tadunkowg goérng za pomoca nakretek.

Zaletg rozwigzania wediug wynalazku jest brak jakiejkolwiek ingerencji w konstrukcje dzwignicy,
mozliwo$¢ mocowania uktadu na dowolnej dzwignicy w zalezno$ci od potrzeb oraz mozliwo$¢ przeno-
szenia pomiedzy dzwignicami w zakresie danego udzwigu. Ponadto niezalezno$¢ ukfadu od zasilania
energig elektryczng, prosta konstrukcja mechaniczna, podatno$¢ na modyfikacje, tatwosS¢ skalowania
wymiarowego w odniesieniu do wielkosci podnoszonego fadunku, korzystna redukcja oddziatywania sit
dynamicznych zaréwno na zespét lin noSnych, jak i uktadu dzwigaréw lub dzwigara konstrukcji no$nej,
redukujgc koszty napraw i wymiany sktadowych mechanizmu podnoszenia tadunku, redukcja kosztéw
zwigzanych z montazem urzadzen sterujgcych w starszych typach dzwignic.

Przedmiot wynalazku zostat przedstawiony w przykfadzie wykonania na rysunku, ktéry przedsta-
wia widok uktadu mechanicznego pasywnej kompensaciji drgan tadunku.

Uktad mechaniczny pasywnej kompensac;ji drgan tadunku zbudowany jest ze $ruby mocujacej 1
i Sruby fadunkowej 2 oraz zespotdw kompensacyjnych gérnego i dolnego zapewniajgc separacje kom-
pensacji sity napiecia liny i obcigzenia tadunkiem potgczonych pretami gwintowanymi 7 wraz z zespotem
nakretek 11 oraz sprezynami 12 stabilizujgcymi prace zespotu kompensacyjnego gérnego wzgledem
dolnego. Zespdt kompensacyjny gérny potaczony jest przelotowo ze $rubg 1 za posrednictwem zespo-
tow nakretek 16 i wspierany poprzez sprezyne pomocniczg 10. Skfada sie z ptyt oporowych mocujgcych
gornej 3 i dolnej 4 oraz sprezyny gtéwnej 15 osadzonej na Srubie 1 oraz dwdch sprezyn kompensacyj-
nych 9 osadzonych na prowadnicach 8 przy spawanych do ptyty oporowej 3 zapewniajgc bilinearng
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charakterystyke sztywnosci zespotu. Zespdt kompensacyjny dolny potgczony jest przelotowo ze $rubg
2 za posrednictwem zespotu nakretek 17 z zamocowang na niej sprezyng pomocniczg 14. Skiada sie
z ptyty oporowej tadunkowej gérnej 5 i dwoch niezaleznych ptyt oporowych tadunkowych dolnych 6
miedzy ktérymi znajdujg sie sprezyny kompensacyjne 13.

W celu uzycia uktadu mechanicznego pasywnej kompensaciji drgan tadunku nalezy uktad zamon-
towac¢ w ukfadzie linowym poprzez zawieszenie Sruby mocujgcej 1 na haku i zamocowaniu do Sruby
tadunkowej 2 zawiesi fadunku podnoszonego. Uktad mechaniczny pasywnej kompensacji drgan ta-
dunku gotowy jest do uzycia natychmiast po montazu w uktadzie linowym danej dzwignicy. Ze wzgledu
na mozliwo$¢ zastosowania powyzszego uktadu dla dowolnego obcigzenia, nalezy przed zastosowa-
niem odpowiednio dobraé¢ no$no$¢ sprezyn w zaleznosci od przewidywanego obcigzenia oraz oczeki-
wanych efektéw dziatania zwigzanych z redukcjg drgan jak i ich transmisji, poczawszy od fadunku,
a konczac na ustroju noSnym dzwignicy.

Uktad mechaniczny pasywnej kompensacji drgan tadunku sktada sie z trzech stopni redukcji:
uktadu kompensacyjnego dolnego, gérnego oraz srodkowego — tzw. stabilizujgcego. Dodatkowo uktad
kompensacyjny gérny zawiera dodatkowe sprezyny 9, usprawniajgcego jego prace nadajgc mu cechy
uktadu bilinearnego. Ogoélna zasada dziatania uktadu mechanicznego wedtug wynalazku opiera sie
o umozliwienie napiecia liny no$nej poprzez uktad kompensacji gérnej/dolnej w zaleznosci od dobra-
nych podatnosci sprezyn. W pierwszej fazie rozruchu napinana jest lina wedtug charakterystyki linowej
dobranego ukfadu sprezyn 13, 15, przy czym nalezy pamietaé o wspomagajgcych sprezynach 10, 14
majacych za zadanie zabezpieczenie uchwytéw mocujgcych $rub 1, 2 przed uderzeniami w ptyty opo-
rowe 3, 5. W drugim etapie podnoszenia oraz w koncowym, przy zatrzymaniu tadunku, na pewnej wy-
soko$ci pracujg dwa uktady kompensaciji jak i uktad stabilizacji w zaleznosci od kierunku drgan.

Zastrzezenia patentowe

1. Uktad mechaniczny pasywnej kompensacji drgan tadunku, znamienny tym, ze skiada sie
z zespotu kompensacyjnego gérnego zbudowanego z ptyty oporowej gérnej (3), ktéra za po-
mocg centralnie osadzonej sprezyny gtéwnej (15) na $rubie mocujgcej (1) potgczona jest
z ptytg oporowg dolng (4), przy czym pomiedzy ptytg oporowg gérng (3) i dolng (4) umiesz-
czone s3 sprezyny kompensacyjne (9), korzystnie dwie osadzone na prowadnicach (8) piyty
oporowej gérnej (3) oraz zespotu kompensacyjnego dolnego zbudowanego z ptyty oporowej
tadunkowej gornej (5) i dwoch niezaleznych ptyt oporowych fadunkowych dolnych (6) pomie-
dzy, ktérymi znajdujg sie sprezyny kompensacyjne (13) potaczone pretem gwintowanym (7)
oraz sprezynami (12), symetrycznymi wzgledem osi $ruby mocujacej (1) i $ruby tadunkowej
(2) potaczonej z ptytg oporowg tadunkowg gérng (5).

2. Ukfad mechaniczny wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze prowadnice (8) sg zamontowane
na state do ptyty oporowej mocujgcej gérnej (3) i roztgcznie do pityty oporowej mocujgcej
dolnej (4).

3. Uktad mechaniczny wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze prowadnice (8) sg zamocowane
symetrycznie wzgledem osi $ruby mocujacej (1) i osi Sruby tadunkowej (2).

4. Ukfad mechaniczny wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze na $rubie mocujgcej (1) zamoco-
wana jest sprezyna pomocnicza (10) fgczaca ptyte oporowg gérng (3) z ptyta oporowg dolng
(4), zakonczong nakretkami (16).

5. Uktad mechaniczny wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze Sruba tadunkowa (2) z zamocowang
na niej sprezyng pomocniczg (14) potgczona jest z ptytg oporowg tadunkowg goérng (5) za
pomocg nakretek (17).
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