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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest samojezdna platforma transportowa o decentralnym systemie ste-
rowania i zasilaniu indukcyjnym przeznaczona do przemieszczania tadunkéw, zwiaszcza tadunkow
w postaci zwojow blach o masie do 33[t], na terenie hali w trybie automatycznym badz trybie recznym
(serwisowym). Ladunek w postaci zwojow blachy jest ustawiany na ramie gtéwnej platformy, na okia-
dzinach wykonanych z aluminiowej blachy. Platforma wedtug wynalazku przeznaczona jest do trans-
portu i manewrowania tadunkiem w miejscach, w ktérych wymagana jest wysoka manewrowalnosé
i precyzja w trakcie transportu i manewrowania tadunkiem.

Znanych i powszechnie stosowanych jest wiele platform transportowych, z ktérych kazda utwo-
rzona jest z osadzonej na kotach jezdnych i obudowanej ptytami ramowej konstrukcji nosnej, ktorej
gorna ptaszczyzna stanowi powierzchnie zatadunkowa, oraz wbudowanych w tg konstrukcje zespotéw
napedowych poruszajgcych napedowe kota jezdne. Platformy takie co do zasady zasilane sg z akumu-
latorow.

| tak, znana jest z polskiego wynalazku PL 223652 platforma transportowa z napedem elektrycz-
nym zbudowana z obitej ptytami ramy nosnej, do ktérej zamocowane sa sztywno, ztaczone z napedem,
dwa kota napedowe, oraz dwa kota skretne osadzone na sprzezonych drazkiem kierowniczym zwrotni-
cach zamocowanych do belki osadzonej wahliwie do ramy nosnej. Jedna ze zwrotnic ztgczona jest ze
stanowiacym naped skretu sitownikiem hydraulicznym zamocowanym do ramy noénej, a kazde koto
napedowe niezaleznie potaczone jest ze stanowiacym naped motoreduktorem wyposazonym w silnik
elektryczny pradu przemiennego ztaczony z falownikiem trakcyjnym sterowanym z potencjometrycz-
nego czujnika kata skretu kot i czujnikéw predkosci obrotu két napedowych wpietych w instalacje elek-
tryczna platformy transportowe;.

Znana jest z amerykanskiego zgtoszenia wynalazku US 2018043951 platforma do przewozu ta-
dunku utworzona z podstawy nosnej wyposazonej w kota mecanum, z ktérych kazde potaczone jest
z przynaleznym mu napedem elektrycznym.

Znany jest z koreanskiego zgtoszenia wynalazku KR20170098350, utworzony na platformie jezd-
nej wyposazonej w kota mecanum, podnoénik widtowy. Kota mecanum napedzane sa silnikami elek-
trycznymi zasilanymi z akumulatora.

Znana jest z miedzynarodowego zgtoszenia wynalazku WO 2013019301 platforma jezdna utwo-
rzona z podstawy nosnej wyposazonej w kota mecanum, z ktérych kazde potaczone jest z przynaleznym
mu silnikiem krokowym.

Znana jest z polskiego opisu wzoru uzytkowego Ru. 127471 platforma jezdna omnikierunkowa
utworzona z konstrukcji nosnej wyposazonej w dwie pary kot jezdnych mecanum oraz zamocowanego
w konstrukcji nosnej zespotu napedowego két jezdnych mecanum. Konstrukcja nosna sktada sie z cze-
$ci przedniej, do ktérej zamocowana jest pierwsza para két jezdnych mecanum, oraz potaczonej z cze-
$cig przednig obrotowo wokot wzdtuznej osi platformy jezdnej czesci tylnej, do ktorej zamocowana jest
druga para két jezdnych mecanum. Zespét napedowy utworzony jest z silnika elektrycznego potaczo-
nego z zespotem pomp, ktéry nastepnie potgczony jest z silnikami hydraulicznymi, ktére poprzez zesta-
wione z nimi reduktory napedzajg kota jezdne mecanum.

Znane jest wykorzystanie zjawiska indukcyjnego do tadowania baterii i zasilania pojazdow elek-
trycznych realizowane poprzez zainstalowanie w ptycie podtogowej pojazdu cewki odbiorczej, ktéra
w zakresie indukcji magnetycznej wspdtpracuje z cewka nadawcza, ktéra moze byé umiejscowiona na
stanowisku tadowania pojazdu badz wbudowana na trasie, po ktorej gtéwnie porusza sie pojazd. Sys-
tem indukcyjnego tadowania pojazdow opracowany zostat na przyktad przez firme SEW Eurodrive.
W systemie, w ktérym stacjonarna cewka tadujaca wbudowana jest w podtoze trasy, po ktérej gtéwnie
porusza sie pojazd, pojazd co do zasady caty czas zasilany/tadowany jest indukcyjnie.

Znane sa pojazdy elektryczne, w ktérych podwozie na state wbudowane sa cewki odbiorcze sys-
temu fadowania indukcyjnego. Konstrukcja taka znana jest miedzy innymi z rosyjskiego dokumentu pa-
tentowego RU2428329 oraz chinskich dokumentow patentowych CN208827859 i CN110979508.

W jednostkach przemystowych wykorzystujacych do transportu tadunkow wiele platform trans-
portowych wbudowanie we wszystkie jej trasy gtéwne infrastruktury pozwalajacej na tadowanie induk-
cyjne poruszajacych sie po niej przystosowanych do takiego zasilania pojazdéw elektrycznych jest wy-
soce korzystne, niemniej jednorazowo jest wysoce kosztowne. Inwestycja ta oprocz budowy elementéw
stacjonarnych wymaga takze nabycia platform transportowych zawierajgcych gtowice odbiorcze sys-
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temu tadowania indukcyjnego. Zatem problemem jaki stawia sobie przedmiotowy wynalazek jest roz-
wigzanie, ktore pozwala na wyposazenie znanych konstrukcji platform transportowych w dotaczany do
nich zespot, ktéry pozwoli na zasilanie ich uktadu elektrycznego indukcyjnie. Celem rozwiazania jest
rowniez nowy ukfad jezdny platformy o wysokiej precyzji skretnosci, alternatywny na przyktad dla wy-
soce kosztownego i wysokoenergetycznego uktadu z kotami omnikierunkowymi.

Samojezdna platforma transportowa o decentralnym systemie sterowania i zasilaniu indukcyjnym
zbudowana z osadzonej na kotach jezdnych i obudowanej ptytami ramowej konstrukcji nosnej, porusza-
jacych napedowe kota jezdne motoreduktorow oraz zasilajacego silniki elektryczne motoreduktoréw
i sterujgcego ruchem platformy uktadu zasilajgco-sterujacego zasilanego z umiejscowionego na kon-
strukcji nosnej zrédta energii elektrycznej, wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, iz pod konstruk-
cja no$na umiejscowiony jest, osadzony na skretnych kotach jezdnych, wézek, pod ktérym podwieszone
sg ptytowe gtowice odbiorcze systemu zasilania indukcyjnego, ktére poprzez przetwornice elektrycznie
potaczone sg z uktadem zasilajaco-sterujacym, przy czym woézek, pod ktérym podwieszone sg ptytowe
gtowice odbiorcze na obu korcach ma dyszel, ktéry wprowadzony jest do, zamocowanego przed nim
w konstrukcji nosnej, uchwytu.

Korzystnie, konstrukcja nodna osadzona jest na rozmieszczonych przy jej narozach czterech no-
$nych skretnych kotach jezdnych nienapedowych oraz wyposazona jest w dwa umiejscowione w ob-
szarze jej potowy zestawy napedowe, z ktérych kazdy utworzony jest z napedowego kota jezdnego,
ktére wraz z poruszajacym go motoreduktorem serwo z przektadnig walcowo-stozkowa osadzone jest
na zamocowanym do konstrukcji nosnej wahaczu i ktére w kierunku do podtoza dociskane jest, rozparta
pomiedzy wahaczem a konstrukcja no$na, sprezyna.

Osadzenie gtowic odbiorczych systemu zasilania indukcyjnego na wozku umiejscowionym pod
platforma transportowa i prowadzonym (jezdzacym) po tym samym podiozu jezdnym co platforma po-
zwala zasadniczo na bezinwazyjne implementowanie zasilania indukcyjnego do wielu znanych kon-
strukcji platform jezdnych. Kolejno rozwigzanie wedtug wynalazku tworzy uniwersalny, to jest fatwy do
zastosowania w wielu réznorodnych nowych konstrukcjach, zespét umozliwiajacy tadowanie indukcyjne.

W rozwiazaniu wedtug wynalazku zestawy napedowe odpowiadajg wytacznie za nadanie ruchu
i kierunku platformie transportowej, natomiast skretne zestawy kotowe nienapedowe odpowiadajg za
przenoszenie obcigzenia od platformy transportowej i tadunku. Nieobciazone zestawy napedowe prawy
i lewy znajdujg sie centralnie w $rodku platformy transportowej, a zmiana kierunku ruchu platformy
transportowej odbywa sie poprzez réznicowanie predkosci na kotach napedowych. Wyposazenie jezd-
nych zespotdw napedzajacych w wahacze, na ktérych zamontowany jest motoreduktor serwo z prze-
ktadnia walcowo-stozkowa zapewnia precyzyjna skretnosc i podazanie zgodnie z zadanym torem jazdy.
Dociskanie napedowego kota jezdnego do podtoza sprezyna pozwala na wytworzenie dostatecznej sity
dociskajacej napedowe koto jezdne do posadzki, umozliwiajgc efektywna jazde platformy transportowe;
i nie generujac dodatkowych strat energii na przenoszenie obcigzenia od tadunku. To sprawia, ze moz-
liwe jest zastosowanie silnikdw o mniejszej mocy, niz ma to miejsce w innych rozwigzaniach uktadow
napedowych platformy transportowej. tadowanie platformy transportowej z zasilania bezprzewodo-
wego wraz z zastosowaniem super kondensatorow badz akumulatoréw w praktyce pozwala na nieo-
graniczony zasieg w odpowiednio przygotowanej zabudowie hali. Opisany powyzej uktad jezdny plat-
formy transportowej sprawia, ze platforma transportowa charakteryzuje sie mniejszymi stratami energii,
niz ma to miejsce dla uktadow na bazie két mecanum, co czyni tg platforme znacznie korzystniejsza ze
wzgledu na mato skomplikowana budowe, prostsze sterowanie, mniejsze zapotrzebowanie na energie
elektryczna przy zachowaniu wysokiej zwrotnosci w ciasnej zabudowie hali magazynowej/produkcyjne;.

Przedmiot wynalazku zostat ujawniony na rysunku, na ktorym fig. 1 przedstawia platforme trans-
portowa w widoku od spodu w rzucie aksonometrycznym, fig. 2 platforme transportowa w widoku od
gory w rzucie aksonometrycznym, fig. 3 platforme transportowa w widoku od spodu, fig. 4 wahacz w wi-
doku aksonometrycznym, fig. 5 wdzek wraz z gtowicami odbiorczymi w widoku aksonometrycznym,
a fig. 6 platforme transportowa od strony boku w widoku na wnetrze konstrukcji nosne;.

Samojezdna platforma transportowa o decentralnym systemie sterowania i zasilaniu indukcyjnym
w przykfadzie wykonania wedtug wynalazku zbudowana jest z obudowanej od géry oraz po bokach
ptytami 1 ramowej konstrukcji nosnej 2, ktéra osadzona jest na rozmieszczonych przy jej narozach no-
$nych skretnych kotach jezdnych 3 nienapedowych. Jedna para skretnych kot jezdnych 3 nienapedo-
wych zamocowana jest na wahaczu 3a, co pozwala na rébwnomierne roztozenie nacisku na posadzke,
przez co opory jazdy sa symetrycznie roztozone i nie generuja zbednych sit wptywajacych na trajektorie
jazdy, ktore musiatby korygowac naped jazdy. W potowie konstrukcji jezdnej 2 umiejscowione sg dwa
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zestawy napedowe, z ktérych kazdy utworzony jest z napedowego kota jezdnego 4, ktére wraz z poru-
szajgcym go motoreduktorem 5 osadzone jest na zamocowanym do konstrukcji nosnej 2 wahaczu 6
i ktére w kierunku do podtoza dociskane jest, rozpartg pomiedzy wahaczem 6 a konstrukcjg nosng 2,
sprezyng 7. Kazdy z motoreduktorow 5 stanowi motoreduktor serwo z przektadnig walcowo-stozkowa.
Kazdy z wahaczy 6 zamocowany jest w uchwycie 8 zamocowanym do konstrukcji nosnej 2. Silniki elek-
tryczne kazdego z motoreduktoréow 5 zasilane sg z umiejscowionego w konstrukcji no$nej 2 uktadu
zasilajgco-sterujacego 9 wyposazonego we wlasne zrodto zasilania w postaci akumulatoréw badz su-
perkondensatorow. Ukiad zasilajgco-sterujacy 9 steruje ruchem platformy transportowej. Pod konstruk-
cja nosna 2, pomiedzy jej nienapedowymi kotami jezdnymi 3, wzdtuz jej dtugo$ci umiejscowiony jest na
skretnych, nienapedowych kotach jezdnych 10 wézek 11, pod ktérym podwieszone sg ptytowe gtowice
odbiorcze 12 systemu zasilania indukcyjnego. Plytowe gtowice odbiorcze 12 poprzez przetwornice po-
taczone sa z uktadem zasilajgco-sterujgcym 9. Przetwornica stanowi element uktadu sterujgco-zasila-
jacego 9. Wozek 11 na obu koricach wyposazony jest w zamocowany do niego obrotowo w osi poziome;
dyszel 13, ktéry wolnym koricem wprowadzony jest do zamocowanego przed nim w konstrukcji noéne;
2, uchwytu 14 w postaci listwy grzebieniowej, zebami ustawionej w kierunku do géry. Powierzchnia
tadunkowa platformy transportowej utworzona jest z wielu kolejno zestawionych ze sobg katowo piyt 1
tworzacych wneki dla osadzania w nich transportowanych przedmiotéw. Zagiecia powierzchni tadunko-
wej sa prostopadte do jej osi wzdtuznej. Przy naprzeciwleglych czotowych dolnych krawedziach kon-
strukcji nosnej 2, w osi platformy transportowej umiejscowione sa, potaczone z uktadem zasilajgco-
-sterujgcym 9, anteny 15 zamocowane do listwy grzebieniowej 14. Powyzej anten 15 umiejscowione sg
czujniki ultradzwiekowe 16, po trzy po kazdej czotowej stronie konstrukcji nosnej 2 oraz czujniki induk-
cyjne 17.

Konstrukcja nosna platformy zbudowana jest z profili stalowych goraco walcowanych i blach ta-
czonych przez spawanie. Zmiana kierunku ruchu platformy transportowej odbywa sie poprzez réznico-
wanie predkosci na kotach jezdnych 4 napedowych platformy transportowej. Wozek 11 ptytowych gtowic
odbiorczych 12 ma posta¢ ramy zbudowanej z profili stalowych gorgco walcowanych i blach taczonych
przez spawanie. W ramie znajduje sie osiem gniazd do mocowania gtowic odbiorczych 12. Nienape-
dowe kota jezdne 10 wozka 11 utrzymuja odpowiedni dystans gtowic odbiorczych 12 od posadzki. Osa-
dzenie obu dyszli 13 wdzka 11 w uchwytach 14 w postaci listwy grzebieniowej pozwala na manualne
przestawianie potozenia wozka 11 wzgledem platformy w przypadku potrzeby korekcji toru jezdnego
platformy. Zasilanie platformy transportowej — tadowanie jej akumulatoréw czy super kondensatorow
opiera sie na zasadzie indukcyjnego przesytu energii. Energia elektryczna przebiega bezstykowo
za posrednictwem, na state poprowadzonego w posadzce przewodu, do odbiornikow (gtowic od-
biorczych 12) zamontowanych do ramy wozka 11. Nawigacja platformy odbywa sie za posrednictwem
anteny 15 naprowadzajacej zamontowanej na ramie platformy transportowej. Antena 15 odbiera sygnat
z przewodow sterowniczych umieszczonych w posadzce. Platforma transportowa wyposazona jest
takze w czujniki indukcyjne 17 do okreslania potozenia przystankowego i technologicznego platformy.
Dodatkowym elementem uktadu bezpieczenstwa zapobiegajacym Kolizji sg czujniki ultradzwiekowe 16,
ktorych celem jest wykrywanie obiektdw w polu pracy platformy transportowej. Uktad sterowania plat-
forma transportowa przystosowany jest do pracy w trybie automatycznym oraz w trybie recznym (ser-
wisowym). Napedy platformy transportowej pracuja w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego, co po-
zwala na petne kontrolowanie ich predkosci i momentu obrotowego. Prace platformy w trybie pracy
automatycznej nadzoruje system sterujacy. Obstuga platformy w trybie automatycznym odbywa sie
z poziomu kasety umieszczonej na platformie. W trybie pracy recznej obstuga odbywa sie za pomoca
radia oraz awaryjnie kasety na przewodzie. Platforma transportowa moze by¢ réwniez tadowana na
stanowisku do tadowania indukcyjnego.

Zastrzezenia patentowe

1. Samojezdna platforma transportowa o decentralnym systemie sterowania i zasilaniu indukcyj-
nym zbudowana z osadzonej na kotach jezdnych i obudowanej ptytami ramowej konstrukcji
nosnej, poruszajacych napedowe kota jezdne motoreduktoréow oraz zasilajgcego silniki elek-
tryczne motoreduktoréw i sterujacego ruchem platformy uktadu zasilajgco-sterujgcego zasila-
nego z umiejscowionego na konstrukcji nosnej zrodta energii elektrycznej, znamienna tym,
ze pod konstrukcjga nosna (2) umiejscowiony jest, osadzony na skretnych kotach jezdnych
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(10), wozek (11), w ktérym podwieszone sa ptytowe gtowice odbiorcze (12) systemu zasilania
indukcyjnego, ktére poprzez przetwornice potaczone sg z uktadem zasilajgco-sterujacym (9),
przy czym wozek (11), pod ktérym podwieszone sg ptytowe gtowice odbiorcze (12) na obu
koncach ma dyszel (13), z ktérych kazdy osadzony jest w, zamocowanym przed nim w kon-
strukcji nosnej (2), uchwycie (14).

. Platforma wedtug zastrzezenia 1, znamienna tym, ze konstrukcja nosna (2) osadzona jest na
czterech rozmieszczonych przy jej narozach nosnych skretnych kotach jezdnych (3) nienape-
dowych oraz wyposazona jest w dwa umiejscowione w obszarze jej potowy zestawy nape-
dowe, z ktorych kazdy utworzony jest z napedowego kota jezdnego (4), ktére wraz z porusza-
jacym go motoreduktorem (5) osadzone jest na zamocowanym do konstrukcji nosnej (2) wa-
haczu (6) i ktére w kierunku do podtoza dociskane jest, rozparta pomiedzy wahaczem (6)
a konstrukcja nosna (2), sprezyna (7).
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