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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest najazdowa platforma pozycjonujaca.

Wynalazek nalezy do dziedziny mechanika.

Podczas zatadunkéw towaréw do naczep samochoddéw ciezarowych dowolna technologia klu-
czowe jest utrzymywanie poziomu podiogi naczepy na tej samej wysokosci na ktérej znajduja sie trans-
portowane towary w magazynie. W trakcie zatadunku towaréw czy to wozkiem widtowym czy systemami
automatycznego zatadunku poditoga naczepy pod naporem tadunku obniza sie wzgledem poziomu ma-
gazynu. Za to zjawisko odpowiedzialne jest zawieszenie naczepy ktére w naturalny sposéb ugina sie
pod ciezarem. Analogiczne zjawiska wystepuja podczas roztadunku naczepy, lecz w tym przypadku
naczepa unosi sie do gory.

W przypadku zatadunkéw klasyczna metoda woézkiem widtowym ze stanu techniki znana jest
specjalna klapa ktéra obniza sie lub podnosi w zaleZznosci od poziomu naczepy wzgledem poziomu
podtogi magazynu. System ten ma zasadnicza wade, poniewaz gdy naczepa jest bliska skrajnych war-
tosci poziomdéw wdzek widtowy wjezdza lub wyjezdza do naczepy pod duzym katem, co powoduje do-
datkowe ryzyko i utrudnienie dla operatoréw wézkéw widtowych, niejednokrotnie recznych wézkéw jak
i niebezpieczenstwo dla towardw.

Z opisu patentowego zgtoszenia DE102007007599A "Loading device and method for cargo"
znana jest platforma najazdowa do zatadunku i roztadunku pojazdéw. Rozwiazanie to jednak nie za-
pewnia mozliwosci pozycjonowania pojazdu z naczepa, podjezdzajacego prostopadle do hali w ktérej
znajduje sie dok zatadunkowy.

Z rozwiazania opisanego w zgtoszeniu KR1020130119745 "Dock for vehicle equipped with con-
tainer" znana jest platforma umozliwiajaca podnoszenie i opuszczanie pojazdu ciezarowego w celu uta-
twienia jego zatadunku, badz roztadunku. W opisanym rozwiazaniu ptyta platformy jest pozycjonowana
przez podnoéniki znajdujace sie w kanale. Umozliwia to zatadunek i roztadunek pojazdu z pozyciji
»<gruntu”. Pewna niedoskonatoscia tego rozwiazania jest mozliwosc¢ jego stosowania do mniejszych po-
jazdow i niewielka przydatno$¢ do roztadunku/zatadunku przy tzw. dokach.

Czestym zjawiskiem wystepujacym podczas zatadunkéw lub roztadunkéw jest nieréwnomierne
opadanie lub unoszenie sie naczepy tj. lewa lub prawa strona naczepy opada szybciej. Przyczyna jed-
nostronnego opadania jest nieszczelnos¢ lub awaria zawieszenia naczepy. W tym przypadku klasyczny
system kompensacji zostaje narazony na zniszczenie, poniewaz nie posiada stopnia swobody przysto-
sowanego to tego typu utozenia naczepy.

Celem wynalazku jest najazdowa platforma pozycjonujaca zapewniajaca mozliwo$¢ utrzymywa-
nia naczepy zatadunkowej na tym samym poziomie niezaleznie od tego czy naczepa jest tadowana czy
roztadowywana. Cel ten jest realizowany poprzez podnoszenie badz opuszanie naczepy.

Najazdowa platforma pozycjonujaca wedtug wynalazku posiada trzy stopnie swobody gwarantu-
jace utrzymanie naczepy w odpowiedniej pozycji nawet w przypadku awarii zawieszenia naczepy. Sys-
tem pozycjonowania bazuje na dwdch segmentach ruchomych. Jeden segment jest odpowiedzialny za
utrzymanie prawidtowej pozycji osi naczepy a drugi odpowiada za regulacje osi ciagnika siodtowego
pod siodiem naczepy. Dzieki temu rozwiazaniu niezaleznie od tego czy trwa proces zatadunku czy wy-
tadunku istnieje mozliwos¢ utrzymywania naczepy zawsze w tej samej pozycji. Podczas zatadunku gdy
podtoga naczepy opada pod wptywem ciezaru istnieje mozliwos¢ korekty jej potozenia, podnoszac na-
czepe o wartos¢ o ktéra podtoga opadata. Mozliwos¢ dokonania korekty istnieje réwniez w przypadku
ugiecia przodu badz tytu naczepy.

Segmenty pozycjonujace posiadaja system korekcji naczepy pozycjonujacy 0o$ naczepy wzgle-
dem osi doku zatadunkowego. Utrzymanie osiowosci naczepy i doku jest kluczowe podczas zastoso-
wania systemoéw automatycznego zatadunku.

Aby skompletowane tadunki zostaty precyzyjnie wstawione do naczepy wymagane jest precy-
zyjne ustawienie naczepy. Pole tolerancji odchylenia od osi naczepy na blisko 14 metrach wynosi
50 mm. Ustawienie naczepy w tak precyzyjny sposob przez kierowce jest bardzo trudny i wymagajacy
przeprowadzenia wielu préb. System pozycjonowania dzieki rozwiazaniu platformy ruchomej w osi ho-
ryzontalnej posiada mozliwo$¢ uzyskania precyzji ustawienia do 5 mm.

Platforma sktada sie z czterech segmentéw o szerokoéci roboczej takiej aby samochdd ciezarowy
wraz z przyczepa mogt znalez¢ sie na czesci roboczej platformy pomiedzy elementami ograniczajacymi.
Segment pierwszy ktéry jest platforma nieruchoma korzystnie wykonany jest w ksztatcie klina ktéry to
stuzy jako najazd dla samochodu ciezarowego wraz z naczepa na kolejne platformy.
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Segment drugi jest ruchomy i posiada dwa stopnie swobody. Pierwszym stopniem swobody jest
ruch géra dot. Segment ten posiada mozliwosé regulacji réwnolegtej do poditoza jak i jest mozliwe uzy-
skanie kata uchylenia naczepy na prawy lub lewy bok. Mechanizmem odpowiedzialnym za pozycjono-
wanie naczepy moga by¢ zaréwno urzadzenia mechaniczne takie jak podnosniki Srubowe napedzane
silnikami elektrycznymi jak i systemy hydrauliki sitowej lub pneumatyki zasilana sprezonym powietrzem
lub agregaty olejowe. Dzieki mozliwosci regulacji naczepa zostaje spozycjonowana do pozycji pozwa-
lajacej na utrzymanie réownego poziomu z posadzka hali lub urzadzeniami automatycznego zatadunku.
Drugim stopniem swobody jest stopier ruchu horyzontalnego pozwalajacy na przesuwanie platformy
w prawo lub lewo, niezaleznie od potozenia platformy pierwszej. Dzieki pozycjonowaniu horyzontalnemu
samochdéd ciezarowy wraz z naczepa moze by¢ ustawiony doktadnie w osi doku zatadunkowego. Po
catkowitym wjezdzie samochodu wraz z naczepa na platformie drugiej znajduja sie tylne kota samo-
chodu i siodto na ktérym spoczywa naczepa.

Segment trzeci jest nieruchomy i jest tacznikiem pomiedzy segmentami ruchomymi.

Segment czwarty jest analogiczny do segmentu drugiego i posiada takie same stopnie swobody
oraz takie same parametry. Jesli samochdd ciezarowy bedzie na pozyciji gotowej do zatadunku kota
naczepy znajduja sie na tej platformie.

Istota wynalazku jest najazdowa platforma pozycjonujaca, ktéra sktada sie z utozonych w jednej
osi segmentu najazdowego, znajdujacego sie bezposrednio za nim pierwszego segmentu ruchomego,
za ktérym bezposrednio znajduje sie segment stateczny, za ktérym bezposrednio znajduje sie segment
ruchomy. Segmenty ruchome sktadaja sie z platformy dolnej o zakresie ruchu wertykalnego i znajduja-
cej sie nad nia platformy gérnej o zakresie ruchu horyzontalnego. Pomiedzy platforma dolna a gérna
znajduja sie co najmniej cztery rolki ktérych orientacja osi jest rownolegta do osi danego segmentu.
Segmenty ruchome zawieraja podnosniki umiejscowione po zewnetrznej stronie kazdego naroza da-
nego segmentu ruchomego. Kazdy z podnoénikdw jest zamocowany mechanicznie do zewnetrznej cze-
&ci naroza platformy dolnej. Do platformy dolnej z boku zamocowane sa nieruchomo mechanizmy prze-
suwne ktérych czes¢ robocza przymocowana jest do platformy gorne;.

Korzystnie gdy wzdtuz kazdego z bokéw danego segmentu znajduja sie ograniczniki najazdu.

Najazdowa platforma pozycjonujaca zostata przedstawiona na rysunkach, gdzie Fig. 1 przedsta-
wia widok najazdowej platformy pozycjonujacej w rzucie aksonometrycznym a Fig. 2 przedstawia prze-
kroj segmentu ruchomego platformy.

Najazdowa platforma pozycjonujaca w korzystnym przyktadzie wykonania sktada sie z utozo-
nych w jednej osi segmentu najazdowego 1 o ksztatcie klina o dtugo$ci 4000 mm i maksymalnej
szerokosci 2800 mm, znajdujacego sie bezposrednio za nim pierwszego segmentu ruchomego 2
(o wymiarach 2800 x 4000 mm) za ktérym bezpo$rednio znajduje sie segment stateczny 3 (o wymia-
rach 2800 x 3500 mm), za ktérym bezposrednio znajduje sie segment ruchomy 4 (o wymiarach 2800
x 4000 mm). Segmenty ruchome 2, 4 sktadaja sie z platformy dolnej 5 o zakresie ruchu wertykalnego
i znajdujacej sie nad nia platformy gérnej 6 o zakresie ruchu horyzontalnego. Pomiedzy platforma dolng
5 a gorna 6 znajduja sie cztery rolki 7 ktérych orientacja osi jest rownolegta do osi danego segmentu.
Korpusy rolek 7 przymocowane sg za pomoca spawow do platformy gérnej 6 a ich cze$¢ robocza spo-
czywa na wierzchu platformy dolnej 5. Segmenty ruchome 2, 4 zawieraja podnosniki hydrauliczne 8
umiejscowione po zewnetrznej stronie kazdego naroza danego segmentu ruchomego 2, 4. Kazdy
z podnosnikéw 8 jest zamocowany mechanicznie za pomocg spawu do zewnetrznej czesci naroza plat-
formy dolnej 5. Do platformy dolnej 5 z boku zamocowane sa nieruchomo za pomoca spawu hydrau-
liczne mechanizmy przesuwne 9 (takie same jak podnos$niki 8) ktérych cze$¢ robocza przymocowana
jest do platformy goérnej 6. Wzdtuz kazdego z bokéw danego segmentu znajduja sie ograniczniki najazdu
10 o wysokos$ci 250 mm.

Zastrzezenia patentowe

1. Najazdowa platforma pozycjonujaca, znamienna tym, ze sktada sie z utozonych w jednej osi
segmentu najazdowego (1), znajdujacego sie bezposrednio za nim pierwszego segmentu ru-
chomego (2) za ktérym bezposrednio znajduje sie segment stateczny (3), za ktérym bezpo-
srednio znajduje sie segment ruchomy (4) gdzie segmenty ruchome (2, 4) sktadaja sie z plat-
formy dolnej (5) o zakresie ruchu wertykalnego i znajdujacej sie nad nig platformy gérnej (6)
o zakresie ruchu horyzontalnego, pomiedzy platforma dolng (5) a gérna (6) znajduja sie co
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najmniej cztery rolki (7) ktérych orientacja osi jest rownolegta do osi danego segmentu; oraz
segmenty ruchome (2, 4) zawierajg podno$niki (8) umiejscowione po zewnetrznej stronie kaz-
dego naroza danego segmentu ruchomego (2, 4) gdzie kazdy z podnosnikéw (8) jest zamo-
cowany mechanicznie do zewnetrznej czesci naroza platformy dolnej (5), ponadto do plat-
formy dolnej (5) z boku zamocowane sa nieruchomo mechanizmy przesuwne (9) ktérych
czes$¢ robocza przymocowana jest do platformy goérnej (6).

. Platforma wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze wzdtuz kazdego z bokéw danego segmentu
znajduja sie ograniczniki najazdu (10).

Rysunki
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Fig. 2



