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Urządzenie do samoczynnego poziomowania osprzętu
przeładunkowego żurawia

Wynalazek dotyczy urządzenia do samoczynnego poziomowania osprzętu przeładunkowego,
zamocowanego bezpośrednio na wysięgniku żurawia.

Znany jest szereg urządzeń zapewniających samoczynne poziomowanie elementów osprzętu
przeładunkowego względem platformy lub podwozia żurawia.

Jednym z tych rozwiązań jest urządzenie wykorzystujące zasadę czworobokuprzegubowego,
który powoduje odwzorowanie równoległego położenia osprzętu przeładunkowego względem
platformy lub podwozia żurawia. Rozwiązanie to możliwe jest do stosowania w żurawiach, w
których wysięgnik zbudowany jest z członów o niezmiennej długości.

Drugim znanym rozwiązaniem samoczynnego poziomowania jest urządzenie wykorzystujące
układ hydrauliczny, składający się z dwóch jednakowych siłowników, których robocze przestrzenie
są połączone przewodami, umożliwiającymi swobodny przepływ czynnika roboczego, z których
jeden jest wprawiony w ruch wymuszony wysięgnikiem w zależności od jego pochylenia, a drugi na
skutek przetłaczania czynnika roboczego powoduje ruch poziomujący osprzęt przeładunkowy
względem platformy lub podwozia żurawia. Rozwiązanie to stosowane jest w wysięgnikach tele¬
skopowych lub o stałej długości z jednym przegubem, na przykład zmiany wysięgu.

Niedogodnością znanych rozwiązań jest niemożliwość samoczynnego poziomowania
osprzętu przeładunkowego względem podłoża, a szczególnie w przypadku wysięgników składają¬
cych się z wielu przegubowo powiązanych członów jak również wysięgników teleskopowych.

Celem wynalazku jest usunięcie powyższych niedogodności przez opracowanie urządzenia do
samoczynnego poziomowania osprzętu przeładunkowego żurawia, zawieszonego na wysięgniku.

Cel ten został osiągnięty przez zastosowanie urządzenia według wynalazku, którego istota
polega na tym, że na poziomowanym, wahadłowo zamocowanym na wysięgniku osprzęcie przeła¬
dunkowym zamocowany jest układ sterujący dopływem czynnika roboczego do poziomującego
siłownika, który jednym końcem połączony jest z wysięgnikiem, a drugim z osprzętem przeła-
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dunkowym, utrzymując go w wymaganym położeniu. Układ sterujący dopływem czynnika robo¬
czego składa się z wahadła grawitacyjnego, połączonego dźwignią z suwakiem rozdzielacza hyd¬
raulicznego. Zmiana położenia wysięgnika powoduje odchylenia wahadła, które za pomocą
dźwigni przesuwa ^uwak rozdzielacza, sterując przepływem czynnika roboczego do siłownika
poziomującego.

Urządzenie według wynalazku ma szereg zalet.
Posiada nieskomplikowaną budowę o samoczynnym działaniu w zakresie poziomego ułoże¬

nia, osprzętu przeładunkowego bez względu na pochylenia terenu, na którym pracuje żuraw.
Dodatkową cechą rozwiązania jest również możliwość stosowania bez względu na wieloczłono-
wość wysięgnika, zmienność roboczą długości jego członów oraz dowolne wzajemne położenie
kątpwe członów. Dalszą zaletą urządzenia według wynalazku jest samoczynne regulowanie stabili¬
zujące w czasie wystąpienia sił dynamicznych przy rozruchu i hamowaniu ruchów roboczych
żuratwra. Rozwiązanie przewiduje również możliwość — po zablokowaniu wahadła w skrajnym
położeniu — sterowania położeniem osprzętu przeładunkowego z kabiny operatora roboczym
czynnikiem zasilającym.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przykładzie wykonania na rysunku, który przed¬
stawia urządzenie w schemacie ogólnym.

Jak przedstawiono na rysunku, urządzenie według wynalazku składa się z poziomującego
siłownika 1 połączonego jednym końcem z wysięgnikiem 2 a drugim z osprzętem 3 przeładunko¬
wym. Dopływ roboczego czynnika do poziomującego siłownika 1 jest realizowany za pomocą
sterującego układu, składającego się z wahadła 4 grawitacyjnego, połączonego dźwignią 5 z
suwakiem 6 hydraulicznego rozdzielacza 7. Dla zapewnienia możliwości stosowania dowolnej
długości i kształtu wysięgnika użyto bębnów 8 zwijających nadmiar elastycznych przewodów
zasilających. Rozdzielacz 9 hydrauliczny usytuowany w kabinie operatora służy — po zablokowa¬
niu w skrajnym położeniu grawitacyjnego wahadła 4 — do sterowania położeniem osprzętu 3
przeładunkowego.

Zastrzeżenie patentowe

Urządzenie do samoczynnego poziomowania osprzętu przeładunkowego żurawia, składające
się z wysięgnika, na którym zamocowany jest poziomowany cylindrem hydraulicznym osprzęt,
znamienne tym, że na poziomowanym osprzęcie zamocowany jest układ sterujący dopływem
czynnika roboczego do poziomującego siłownika (1), składający się z wahadła (4) grawitacyjnego,
połączonego dźwignią (5) z suwakiem (6) hydraulicznego rozdzielacza (7), sterującego przepływem
czynnika roboczego do siłownika (1) poziomującego.
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