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Urzadzenie do samoczynnego poziomowania osprzg¢tu
przetadunkowego zurawia

Wynalazek dotyczy urzadzenia do samoczynnego poziomowania osprzgtu przetadunkowego,
zamocowanego bezposrednio na wysi¢gniku Zurawia.

Znany jest szereg urzadzen zapewniajacych samoczynne poziomowanie elementéw osprz¢tu
przetadunkowego wzglgdem platformy lub podwozia zurawia.

Jednym z tych rozwigzan jest urzadzenie wykorzystujace zasade czworoboku przegubowego,
ktéry powoduje odwzorowanie réwnoleglego potozenia osprzg¢tu przetadunkowego wzgledem
platformy lub podwozia zurawia. Rozwigzanie to mozliwe jest do stosowania w zurawiach, w
ktérych wysiggnik zbudowany jest z cztonéw o niezmiennej dtugosci.

Drugim znanym rozwigzaniem samoczynnego poziomowania jest urzagdzenie wykorzystujgce
uktad hydrauliczny, sktadajacy si¢ zdwoch jednakowych sitownikéw, ktérych robocze przestrzenie
s3 potaczone przewodami, umozliwiajacymi swobodny przeptyw czynnika roboczego, z ktérych
jeden jest wprawiony w ruch wymuszony wysiegnikiem w zalezno$ci od jego pochylenia, a drugi na
skutek przetlaczania czynnika roboczego powoduje ruch poziomujacy osprz¢t przetadunkowy
wzgledem platformy lub podwozia zurawia. Rozwigzanie to stosowane jest w wysiggnikach tele-
skopowych lub o stalej dlugosci z jednym przegubem, na przyktad zmiany wysi¢gu.

Niedogodnoscia znanych rozwigzan jest niemozliwo$é samoczynnego poziomowania
- osprz¢tu przetadunkowego wzgledem podtoza, a szczegblnie w przypadku wysiggnikow skiadaja-
cych si¢ z wielu przegubowo powigzanych cztonéw jak réwniez wysiegnikow teleskopowych.

Celem wynalazku jest usunigcie powyzszych niedogodnosci przez opracowanie urzadzenia do
samoczynnego poziomowania osprzg¢tu przetadunkowego zurawia, zawieszonego na wysiggniku.

Cel ten zostat osiagnigty przez zastosowanie urzadzenia wedtug wynalazku, ktérego istota
polega na tym, Ze na poziomowanym, wahadlowo zamocowanym na wysiggniku osprzgcie przeta-
dunkowym zamocowany jest uklad sterujacy doptywem czynnika roboczego do poziomujacego
sitownika, ktéry jednym koncem potaczony jest z wysi¢gnikiem, a drugim z osprz¢tem przeta-
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dunkowym, utrzymujgc go w wymaganvm potozeniu. Uklad sterujagcy doptywem czynnika robo-
czego sktada si¢ z wahadta grawitacyjnego, polaczonego dZwignig z suwakiem rozdzielacza hyd-
raulicznego. Zmiana potozenia wysiggnika powoduje odchylenia wahadta, ktére za pomoca
dzwigni przesuwa suwak rozdzielacza, sterujac przeplywem czynnika roboczeg’o do sifownika
poziomujacego.

Urzadzenie wedtug wynalazku ma széreg zalet.

Posiada nieskomplikowang budowg o samoczynnym dzialaniu w zakresie poziomego uloze-
nia, osprz¢tu przetadunkowego bez wzgledu na pochylenia terenu, na ktdrym pracuje zuraw.
Dodatkowa cechg rozwigzania jest rowniez mozliwos$¢ stosowania bez wzgledu na wielocztono-
wosé wysiggnika, zmienno$¢ robocza diugoéci jego cztondw oraz dowolne wzajemne potozenie
katgwe czonow. Dalsza zaleta urzadzenia wedtug wynalazku jest samoczynne regulowanie stabili-
zuja‘ce w ‘czasie wystgpienia sit dynamicznych przy rozruchu i hamowaniu ruchéw roboczych
zurawia. Rozwigzanie przewiduje rowniez mozliwo$é — po zablokowaniu wahadta w skrajnym
potozeniu — sterowania potozeniem osprzg¢tu przetadunkowego z kabiny operatora roboczym
czynnikiem zasilajacym.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przyktadzie wykonania na rysunku, ktéry przed-
stawia urzadzenie w schemacie ogélnym.

Jak przedstawiono na rysunku, urzadzenie wedtug wynalazku skfada si¢ z poziomujacego
- sitownika 1 polaczonego jednym koricem z wysi¢gnikiem 2 a drugim z osprz¢tem 3 przetadunko-
wym. Doplyw roboczego czynnika do poziomujacego sitownika 1 jest realizowany za pomocg
sterujacego ukladu, skladajacego si¢ z wahadla 4 grawitacyjnego, polaczonego dZwignig § z
suwakiem 6 hydraulicznego rozdzielacza 7. Dla zapewnienia mozliwosci stosowania dowolne;j
dtugosci i ksztattu wysiggnika uzyto bgbnoéw 8 zwijajacych nadmiar elastycznych przewoddéw
zasilajacych. Rozdzielacz 9 hydrauliczny usytuowany w kabinie operatora stuzy — po zablckowa-
niu w skrajnym polozeniu grawitacyjnego wahadla 4 — do sterowania potozeniem osprzetu 3
przetadunkowego.

Zastrzezenie patentowe

Urzadzenie do samoczynnego poziomowania osprz¢tu przetadunkowego zurawia, sktadajgce
si¢ z wysiggnika, na ktérym zamocowany jest poziomowany cylindrem hydraulicznym osprzet,
znamienne tym, Ze na poziomowanym osprzgcie zamocowany jest uktad sterujacy doptywem
czynnika roboczego do poziomujacego sitownika (1), sktadajacy si¢ z wahadta (4) grawitacyjnego,
potaczonego dzwignia (5) z suwakiem (6) hydraulicznego rozdzielacza (7), sterujacego przeptywem
czynnika roboczego do sifownika (1) poziomujgcego.
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