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Pojazd samobieżny, wieloosiowy

Przedmiotem wynalazku jest pojazd samobieżny,
wieloosiowy przeznaczony do przewozu ciężkich ła¬
dunków o znacznych wymiarach na krótką odleg¬
łość, zwłaszcza w portach, stoczniach lub halach.

Znane są pojazdy samobieżne posiadające plat¬
formę zawierającą kilka rzędów, złożonych z kilku
osi kół, przy czym za oś uważa się dwa koła, dwie
pary kół bliźniaczych, lub zespół zawierający po
trzy koła umieszczone na jednej osi nośnej. Skrajne
osie każdego rzędu na ogół są osiami napędowymi.
Mechanizm kierujący zapewnia kierowanie wszyst¬
kimi osiami każdego rzędu, lub co najmniej więk¬
szości osi, pod różnymi kątami względem ich osi
pionowej, w taki sposób, że osie kół przecinają
się w punkcie zwanym chwilowym środkiem ob¬
rotu. —

Niemożliwość kierowania kół poza pewną war¬
tość kątową wynoszącą około 55° dla krańcowych
osi powoduje ograniczenie zastosowania tych plat¬
form, ponieważ wymagają one dużej, wolnej po¬
wierzchni do manewrowania.

Próbowano usunąć tę niedogodność przez kiero¬
wanie każdej osi kół lub zespołu kół przez nieza¬
leżny mechanizm kierujący, przy czym wszystkie
te mechanizmy były zsynchronizowane przez cen¬
tralny układ obliczeniowy. Takie rozwiązanie jest
ciężkie, skomplikowane podatne na uszkodzenia
i bardzo drogie, a przez to nie znajduje przemysło¬
wego zastosowania w stoczniach.

Znana jest również konstrukcja polegająca na
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zaopatrzeniu każdej osi kół w rozdzielacz hydrauli¬
czny, przy czym rozdzielacze zespolone są z cen¬
tralnym sterowaniem, tak, że można uzyskać za¬
równo normalną jazdę pojazdu wzdłuż toru krzy¬
woliniowego jak i jazdę w kierunku poprzecznym
do jego osi podłużnej lub obrotowe przemieszcze¬
nie platformy względem osi pionowej przechodzą¬
cej przez tę platformę. Trudność polega na zsyn-'
chronizacji pracy tych rozdzielaczy oraz na do¬
kładnej obróbce wszystkich ich części mechanicz¬
nych. Poza tym, w znanych rozwiązaniach, nie
można uzyskać skierowania osi kół pod kątem
90° względem ich położenia do jazdy na wprost, to
znaczy do jazdy pojazdu wzdłuż jego osi podłuż¬
nej.

Znane są również mechnizmy kierujące wszyst¬
kie osie pod tym samym kątem, w stosunku do
osi podłużnej pojazdu. Takie rozwiązanie umożli¬
wia jazdę pojazdu tylko prostoliniową, względnie
tyłem lub w poprzek do jego osi podłużnej tak, że
pojazd nie da się prowadzić jak normalny pojazd
samochodowy, eliminuje to go z ruchu kołowego
na drogach.

Celem wynalazku jest wyeliminowanie tych nie¬
dogodności za pomocą prostych konstrukcji me¬
chanizmów współpracujących ze znanymi mecha¬
nizmami do kierowania pojazdem samobieżnym po¬
siadającym kilka rzędów kierowanych osi. Cel ten
osiągnięto przez wykonanie pojazdu samobieżnego,
wieloosiowego zaopatrzonego w mechanizm kieru-
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jacy osiami, umożliwiający platformie toczenie się
po krzywej, przy czym każda oś zaopatrzona jest
w mechanizm odłączający jednocześnie wszystkie
osie od mechanizmu kierującego, oraz w siłowniki
do doprowadzania wszystkich osi co najmniej w
jedno z góry określone położenie kątowe, takie sa¬
me dla wszystkich osi. Zgodnie z wynalazkiem me¬
chanizm kierujący ma płytę połączoną z osią za
pomocą mechanizmu rozłączającego zaopatrzonego
w rygiel do blokowania osi względem płyty w z gó¬
ry określonym kątowym położeniu. Rygiel zaopa¬
trzony jest w siłownik do odblokowywania, stero¬
wany przez kierowcę.

Mechanizm kierujący jest zaopatrzony w wahliwe
dźwignie o różnych długościach do sprzęgania ko¬
lejnych kierowanych osi podczas jazdy drogowej
pojazdu. Dźwignie obracają poszczególne osie wzglę¬
dem ich osi pionowej, o kąt skręcenia odpowiedni
do zakrzywionego toru jazdy pojazdu samobieżnego.
W praktyce, korzystniej jest kierować osiami syme¬
trycznie, za pomocą siłowników kierujących krań¬
cowymi osiami każdego rzędu osi, przy czym osie
pośrednie kierowane są przez krańcowe osie za po¬
mocą układu łączników.

Dla jazdy pojazdu w kierunku poprzecznym do
jego osi podłużnej wszystkie jego osie są obrócone
pod kątem 90° względem środkowego położenia,
które zajmują przy jeździe pojazdu na wprost, to
znaczy wzdłuż jego osi podłużnej. Jednakże poło¬
żenie kątowe kierowanych osi może odpowiadać in¬
nej wartości kąta dla celów specjalnych, dla któ¬
rych drugie położenie kątowe osi wynosi np. 60°,
np. dla jazdy wstecz.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przy¬
kładzie wykonania na rysunku, na którym fig. 1
przedstawia schemat usytuowania wszystkich osi
platformy przy jej ruchu na drodze jako pojazd
samochodowy, zwanym w dalszym ciągu opisu ru¬
chem normalnym, przy czym osie kierowane są za

«pomocą odpowiedniego mechanizmu, fig. 2 — usy¬
tuowanie wszystkich osi platformy pod kątem 90°
względem jej osi podłużnej, dla jazdy w kierunku
poprzecznym do tej osi, fig. 3 — dźwignie łączące
dwie kolejne osie jednego rzędu osi, dla jazdy jak
na fig. 1, fig. 4 — środki do pośredniego kierowa¬
nia osi pod kątem 90° względem osi podłużnej plat¬
formy za pomocą siłownika, w widoku z góry, fig.
5 — przekrój wzdłuż linii V—V oznaczonej na fig.
4, fig. 6 — rozmieszczenie środków do pośredniego
kierowania osią znajdującą się w położeniu obró¬
conym pod kątem 90°, w stosunku do położenia
pokazanego na fig. 4, fig. 7 — hydrauliczne połą¬
czenie obu pierwszych osi każdego rzędu osi, bez
połączeń z silnikami napędowymi i hamulcami, przy
czym osie są w położeniu do jazdy na wprost, fig.
8a, 8b, 8c przedstawiają kolejne fazy sprzężania dwu
platform.

Pojazd samobieżny 8 oznaczony schematycznie na
fig. 1, zaopatrzony jest w osiem osi ustawionych w
dwóch rzędach i czterech szeregach, przy czym
mogą być napędzane wszystkie osie lub tylko nie¬
które z nich. Ważne jest aby skrajne osie każdego
rzędu, były osiami napędowymi, ponieważ ramię
dźwigni kierujących tymi osiami jest największe.

Przenoszenie momentu napędowego na osie do¬

konuje się najkorzystniej za pomocą napędu hy¬
draulicznego, przy czym każda oś napędowa zaopa¬
trzona jest w silnik hydrauliczny obrotowy, zasi¬
lany z centralnego układu. Przy takim układzie,

5 łatwo można wyłączyć napęd niektórych osi, tzn.
że osie. są wtedy tylko osiami nośnymi. Również
można wybiorczo napędzać niektóre osie, ma to du¬
że znaczenie przy ruchu platformy w kierunku po¬
przecznym, do jej dłuższej osi, w celu jej dokład-

10 nego ustawiania przez kolejne przemieszczenia na
krótkie odległości.

Każda z osi 10 obraca się dookoła pionowej osi 11
usytuowanej w połowie odległości obu kół umiesz¬
czonych na jednej osi 10. Montaż każdej osi umożli-

15 wia kierowanie osiami kół w chwili unieruchomie¬
nia pojazdu, a przez to nie ma potrzeby stosowania
wózka.

Na fig. 1 przedstawiono osie w położeniu jakie
zajmują w celu przemieszczania platformy 12 po

20 okręgu o promieniu 13. Na fig. 3 przedstawiono
sprzężenie dwóch osi np. 10 i 14 jednego rzędu w
celu uzyskania właściwego stosunku kąta obrotu
obu osi.

Znany mechanizm zawiera, w celu zespolenia osi
25 jednego szeregu z osią drugiego szeregu ą tarczę 15

i 16 połączoną odpowiednio za pomocą dźwigni 17
i 18 do dyszla 19 i 20 na stałe połączonego z obu¬
dową osi. Tarcze są sprzęgnięte wzajemnie za po¬
średnictwem płyt 21 i 22 i za pomocą podłużnego

30 łącznika 23. Zatem wystarczy zaopatrzyć dźwigniki
w rozdzielacz lub zawór aby można było napędzać
wszystkie osie.

Kabina 9 ma wymiary umożliwiające osiom swo¬
bodne obracanie się. Kabiny te usytuowane są po¬
niżej poziomu ładowania platformy. Można je u-
mieścić tak jak to przedstawiono na fig. 2 lub pod
kątem i ukośnie. W tych przypadkach, kabiny wy¬
stają poza obrys platformy.

Mechanizm sterowania może zawierać elektrycz¬
ny układ porównawczy do którego doprowadza się
sygnał uzyskany z potencjometru sterującego na¬
pędzanego kierownicą w kabinie 9 oraz sygnał
z drugiego podobnego potencjometru ustawionego
na czopie kierunkowym każdej osi zaopatrzonej w
siłowniki. Sygnał wyjściowy z członu porównaw¬
czego, po wzmocnieniu, włącza rozdzielacz stopnio¬
wy, który zasila olejem siłowniki kierunkowe. Roz¬
dzielacz mozg stanowić zawór sterowany o dobrym
stopniowaniu przy czynności otwierania lub zamy¬
kania. A zatem, można zdalnie sterować każdą osią
kierującą z kabiny bez mechanicznego układu po-
pychaczy o znacznym ciężarze, a ponadto, posiac**-
jących tendencję do uginania się. Takie rozwiąza¬
nie ma dodatkową zaletę polegającą na możności
sprzęgania dwóch pojazdów i prowadzenia ich z
jednej kabiny przy połączeniu ich wyposażenia ele¬
ktrycznego, przez doprowadzenie sygnału sterowa¬
nia do zaworów sterujących platformą prowadzoną
i napędzaną. Poza tym, sygnał sterowania może
być łatwo modulowany przed przekazaniem do dru¬
giej platformy sprzężonej z pierwszą, przy czym
obie platformy przemieszczają się po krzywej%

Wadą opisanego wyżej mechanizmu sterowania
jak zresztą każdego innego znanego mechanizmu
stosowanego w samobieżnych platformach, jest o-
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graniczenie kąta obrotu osi dookoła osi pionowej,
do 55° względem pionowej płaszczyzny przechodzą¬
cej przez oś wzdłużną platformy. Kąt obrotu osi
na ogół jest nie wystarczający do poruszania się
platformy na ograniczonych powierzchniach robo¬
czych.

Na fig. 4—6 przedstawiono urządzenie, które eli¬
minuje tę wadę. Mechanizm sterujący umożliwia
usytuowanie osi równolegle do osi podłużnej plat¬
formy tak jak na fig. 2, to jest umożliwia prze¬
mieszczanie platformy w kierunku poprzecznym, do
jej osi podłużnej według strzałki f. Elementy napę¬
dowe kół są te same dla jazdy w poprzek jak i do
jazdy normalnej.

Oś zaopatrzona jest w dwa koła 24, 25 (fig. 4 do
6). Oś może być również zaopatrzona w koło bliź¬
niacze (fig. 3). Oś 26 połączona jest z podwoziem
za pomocą hydraulicznego zawieszenia z piono¬
wym siłownikiem umieszczonym w pionowej osi
obrotu osi 26. Takie zawieszenie o regulowanej od¬
ległości podwozia od ziemi umożliwia korzystnie
łączenie kilku platform jak to przedstawiono na fig.
8a, 8b i 8c.

Rama 27 podwozia ma prowadnicę 28 przyspa-
waną za pomocą spoiny 29 do podstawy 30 połączo¬
nej śrubami z podwoziem. W prowadnicy 28 prze¬
suwa się nurnik 31 zamocowany do osi 26. Siłow¬
nik 32 ustawiony jest pomiędzy osią a dnem pro¬
wadnicy 28. Kule, przeguby lub kuliste zakończenia
ustawione są pomiędzy siłownikiem a jego punkta¬
mi podparcia, w celu uniknięcia dodatkowych na¬
prężeń.

Głowica siłownika ma kształt kulisty, wypukły
i opiera się na pokrywie 33 połączonej śrubami do
prowadnicy 28. Kula 33a jest umieszczona pomiędzy
siłownikiem a osią 26.

Osiem siłowników 32 platformy najkorzystniej
grupuje się po dwa zespoły odpowiednio do każdej
z osi usytuowanych w jednym szeregu. Siłowniki
czterech zespołów są wspólnie sterowane za pomo¬
cą zasilacza, np. zestawionego z czterech pomp zę¬
batych połączonych ze sobą w celu zapewnienia
takiej samej ilości płynu na wyjściu. Otrzymuje się
w ten sposób zawieszenie nadstatyczne odpowia¬
dające warunkom pracy w stoczni morskiej, i które
umożliwia duże przemieszczenie środka ciężkości ła¬
dunku względem środka platformy. Istotne jest u-
zyskanie równoległego podnoszenia lub opuszcza¬
nia platformy. Jednakże różnica prędkości poszcze¬
gólnych siłowników może wynosić około 5°. Zawie¬
szenie dwu lub czterech zespołów może być uzupeł¬
nione jednym lub kilkoma układami sprężystymi,
hydraulicznych akumulatorów, w celu zapobiegania
ujemnym skutkom wynikającym z nadstatyczności.
Akumulatory te są poddane wstępnemu naprężeniu.
Można więc uzyskać kilka stopni sprężystości w za¬
leżności od tego, czy wyłączy się jeden, kilka lub
wszystkie akumulatory.

Mechanizm kierowania osiami przy ruchu nor¬
malnym platformy zaopatrzony jest w drążek 35
łączący płytę 34 wspólną dla obu osi jednego sze¬
regu (fig. 4 do 6), z płytą 36 zamocowaną obroto¬
wo na podstawie 30 przykładowo zamocowaną w ło¬
żysku kulkowym 37 lub w łożysku oporowym. Płyta
36 nie kieruje bezpośrednio osią. Płyta ta ma za za-
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danie podczas normalnego ruchu platformy utrzy¬
mywanie płyty 38 sprzężonej z osią za pomocą jed¬
nych lub kiUcu nożyc 39. Mogą być stosowane jed¬
ne nożyce, jak również dwie (fig. 5) ustawione

5 pod kątem 180° względem siebie, ponieważ takie
rozwiązanie daje lepszą stabilność zawieszenia. Po"
między płytą 38 a płytą 36 znajduje się łożysko kul¬
kowe 40, które podobnie jak łożysko 37 można za¬
stąpić elementem ślizgowym. Dookoła łożysk 37, 40

10 umieszcza się uszczelnienia. Płyta 38 jest mocowa¬
na za pośrednictwem podkładki oporowej 41 za po¬
mocą nakrętki 42. Panewki samosmarowne umiesz¬

czone są pomiędzy elementami obrotowymi. /
Przy normalnym ruchu pojazdu, mechanizm ryg-

15 Iowy sprzęga płytę 38 z płytą 3. Taki mechanizm
ryglujący (fig. 4 do 6) ma palec zamocowany prze¬
suwnie w pionowym otworze płyty 38. Siłownik 44
steruje za pośrednictwem wahliwego ramienia 45
położeniem palca 43 pchając palec do góry i utrzy-

20 mując jego zakończenie w otworze 46 o odpowied¬
nim kształcie wykonanym w płycie 36. Gdy palec
jest w otworze, zamyjca on obwód elektryczny (nie
przedstawiony na rysunku). Dla zachowania bez¬
pieczeństwa, najkorzystniej jest gdy siła jest stale

25 przyłożona do palca podtrzymując go w otworze za
pomocą sprężyny, podczas kiedy siłownik przeciw¬
działa sile sprężyny.

Środki umożliwiające doprowadzenie osi w po¬
łożenie przedstawione na fig. 2 zawierają siłownik

30 47 o podwójnym działaniu. Najkorzystniej siłownik
47 znajduje się pomiędzy podwoziem pojazdu a pły¬
tą 38. Można go również ustawić pomiędzy płytą 36
a płytą 38.

Wszystkie siłowniki 47 pojazdu sterowane są ze-
35 społem zaworów, który przy ruchu normalnym plat¬

formy powoduje łączenie wszystkich komór siłow¬
ników. Straty ciśnienia w przewodach łączenio¬
wych nie mają większego znaczenia, ponieważ w
przypadku platformy samobieżnej bardzo jniewiel-

40 kie są prędkości ruchu i prędkości obrotu osi wzglę¬
dem ich osi pionowych. Zespół zaworów sterowa¬
nych doprowadza również płyn pod wysokim ciś- "
nieniem do kolektora 48, który zasila wszystkie ko¬
mory wewnętrzne siłowników 47 za pomocą bocz-

45 nych kanałów 49, oraz łączy kolektor 50 ze wszyst¬
kimi zewnętrznymi komorami za pomocą bocznych
kanałów 51. Wreszcie zespół zaworów sterujących
przemienia połączenia kolektorów 48 i 50.

Działanie urządzenia opisanego powyżej jest na-
50 stępujące:

Jeżeli operator chce, np. zmienić.normalny ruch
platformy do przodu, przy którym osie muszą być
usytuowane jak na fig. 3 i 4, na jazdę w kierun¬
ku poprzecznym .do osi podłużnej platformy, włą-

55 cza siłowniki 44 w takim kierunku że palce 43 wy¬
chodzą z otworów 46. Następnie, operator steruje
zespołem zaworów w taki sposób, że łączą się
wszystkie komory wewnętrzne siłowników 47 z pły¬
nem pod wysokim ciśnieniem. Siłowniki powodują

*° obrót płyt 38 aż do oparcia ich o zderzaki.
Zderzaki mogą znajdować się wewnątrz siłowni¬

ków (fig. 7) lub mogą być zamocowane do pod¬
wozia. Przemieszczaniu kątowemu osi (fig. 5) nie
towarzyszy przemieszczanie płyt 36. Obrót osi wo-

65 kół osi pionowej powoduje toczenie się kół 24, 25
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zgodnie z kierunkiem strzałki V (fig. 4). Wszystkie
osie nie zajmują jednocześnie położenia przedsta¬
wionego na fig. 6, w którym są unieruchamiane,
ale nie stwarza to niedogodności. Równoległe po¬
łączenie wszystkich siłowników powoduje, że jest
wymagana mniejsza siła mechanizmu hydraulicz¬
nego przy ustawianiu osi pojazdu równolegle do
jego osi podłużnej. Zastosowany układ umożliwia
osiom zajmować kolejno odpowiedni kierunek po¬
cząwszy od tych osi dla których moment oporo¬
wy jest najmniejszy. Jeżeli tylko pozostanie ostatnia
oś najbardziej obciążona, której trzeba nadać od¬
powiedni kierunek, to cała moc może być wyko¬
rzystana do jej przemieszczania. Praktycznie stosu¬
je się ten sam siłownik dla sterowania nie więcej
jak dwu osi jednocześnie.

Korzystnie każda oś jest wyposażona w czujnik
do wykrywania położenia osi "przedstawionego na
fig. 6. Czujnik może być umieszczony na siłowni¬
kach i w miarę jak oś zbliża się do położenia
przedstawionego na fig 6, tłoczysko siłownika wy¬
suwa się maksymalnie z cylindra. Jeżeli wszystkie
czujniki są elektryczne i są połączone szeregowo,
to obwód kontrolny zapala światło na tablicy w
kabinie kierowcy, oznacza to, że odpowiednie usy¬
tuowanie osi zostało osiągnięte. Wówczas kierow¬
ca włącza silniki napędowe powodując przemiesz¬
czanie platformy w ustalonym kierunku.

Jednak warunek usytuowania osi w pozycji do
ruchu normalnego nie musi być spełniony, aby móc
ustawić osie platformy równolegle do osi podłuż¬
nej pojazdu. Należy podkreślić, że w tym przypad¬
ku ten warunek nie ma praktycznego znaczenia,
ponieważ wszystkie platformy samobieżne zawiera¬
ją dla ułatwienia jazdy, wskaźnik kierunku w ka¬
binie kierowniczej, przy czym można platformę za¬
opatrzyć w urządzenie samopowrotne, które za po¬
średnictwem układu elektro-hydraulicznego dąży do
skierowania osi kół do położenia jazdy na wprost
z chwilą, gdy kierowca zwalnia kierownicę podob¬
nie jak w przypadku samochodu.

Dla ułatwienia pracy- kierowcy platformy i po¬
lepszenia dokładności mainewiroiwiainiia, poijazd unos¬
zę zawierać dwie kabiny, po jednej na każdym je¬
go końcu, obracane pod kątami 90° równocześnie
z kołami. Pnzy sterowaniu elektrycznym z kabiny
mechanizm kierujący wymaga siłownika dodatko¬
wego. Kabiny mogą być również umieszczone w dwu
przeciwległych rogach platformy, dając kierowcy
kąt widzenia równy 270°.

Gdy kierowca chce prowadzić platformę w kie¬
runku jej osi podłużnej, wtedy odłącza siłowniki 44
tak, aby sprężyny odepchnęły palce-43 do góry,
i zmienia kierunek pracy siłowników 45. Palce 43
zagłębiają się w otworach 46, gdy tylko znajdą
się w ich osi. Osie kół wracają do pierwotnego po¬
łożenia a czujniki sygnalizują kierowcy rzeczywi¬
sty zwrot wszystkich osi, tak, że można powrócić
do jazdy drogowej.

Elementy zespolone z obiema osiami przednimi
według fig. 7 są takie same jak według fig. 4—6
i mają te same oznaczenia pomimo, że fig. 7 do¬
tyczy osi końcowych każdego rzędu, a nie osi po¬
średnich jak w przykładzie według fig. 4—6. Płyta
36 (fig. 7) napędzana jest mechanizmem do jazdy

w kierunku osi podłużnej platformy za pośrednic¬
twem dźwigni 18 i płyty 38 zespolonej z osią. Po¬
między każdą płytą 38 a stałym punktem podwo¬
zia, zamontowano siłownik hydrauliczny 47. Oba si-

5 łowniki hydrauliczne zaopatrzone są w kanały 49
i 51 zasilane z kolektorów 48 i 50. Przewody 55, 56
przeznaczone są do zasilania siłowników 47, przy
czym każdy z przewodów 55, 56 zasila również
dźwignik napędzający przyległą oś. Przewody 57,
58 pokazane tylko dla jednej osi zasilają dwie ko¬
mory siłownika do ryglowania (nie przedstawione¬
go).

Dwa siłowniki 59, 60 przeznaczone są do kiero¬
wania symetrycznego obu osi, oraz osi ustawionych
za nimi w jednym rzędzie, za pośrednictwem łącz¬
nika 23. Poza tym, mechanizm kierujący zaopatrzo¬
ny jest w dwa zderzaki 69, 70 do ustawienia osi w
położenie jazdy drogowej, z których pierwszy jest
umieszczony na płycie 36, a drugi na płycie 38.
Palce 43 układu ryglującego obie płyty, wchodzą
w otwory 46 po rzec2ywistym zetknięciu zderzaków.
Nie występuje więc niebezpieczeństwo ścinania pal¬
ców 43 wskutek nacisku dźwigników.

Pojazd samobieżny 8 może być połączony krót¬
szymi lub dłuższymi bokami z drugim podobnym
pojazdem za pomocą jarzm 61, 62 (fig. 2) oraz szyn
do zaryglowania jarzm w chwili, gdy ich otwory
znajdują się na przedłużeniu. Niekiedy jest korzyst¬
ne utworzenie sprzęgu korzystając z faktu, że wy¬
sokość ustawienia platformy jest regulowana za
pomocą hydraulicznego zawieszenia teleskopowego.
Można w ten sposób uzyskać samoczynne współ-
środbowanie za pomocą pionowych elementów.

Na fig. 8a, 8b, 8c, obie połączone platformy 79
i 63 są takie same. Każda zawiera po jednej stronie
jarzma 64 z otwartym rowkiem na dole oraz czopy
65 również skierowane do dołu, zaś z drugiej strony
jarzma 68 ustawione w taki sposób, że przylegają
do jarzm 64 drugiej platformy, zaopatrzone w po¬
dłużne pręty 66 oraz czopy 67,podobne do czopów
65, lecz skierowane ku górze. Poza tym, każda plat¬
forma ma również elementy do ryglowania, które
działają tylko wtedy jak jedna platforma zajmie
prawidłowe położenie względem drugiego. Styczniki
umożliwiają przeniesienie sygnałów nadanych z ka¬
biny jednej platformy, do drugiej platformy.

Połączenie pomiędzy platformą 79 i 63 dokonuje
się w następujący sposób. Platforma 63 jest unieru¬
chamiana za pomocą hamulca postojowego. Osie
znajdują się w położeniu jazdy na wprost, a siłow¬
niki utrzymują zawieszenie w górnym położeniu.

Druga platforma 79 doprowadzona jest przez kie¬
rowcę równolegle do pierwszej. Osie, z położenia
do jazdy na wprost kierowca ustawia do jazdy w
kierunku poprzecznym do podłużnej osi pojazdu (fig.
8a).

Siłowniki zawieszenia ustawiają podłogę platfor¬
my 79 w dolne położenie. Kierowca uruchamia na¬
pęd platformy 79 i naprowadza ją do położenia na
styk z platformą 63 (fig. 8b). Jeżeli boki platform
nie są idealnie równoległe można skorygować usta¬
wienie platformy przez selektywny napęd odpowie¬
dniej osi krańcowej. Następnie kierowca podnosi
podłogę platformy 79, w celu wprowadzenia prętów
66 w wycięcia jarzm 64, a następnie czopów 67
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pod czopy 65 platformy 63. Następnie, po zaryglo¬
waniu połączenia platform doprowadza się osie
platformy 79 w położenie do jazdy na wprost. Na¬
stępnie łączy się obwody elektryczne i hydraulicz¬
ne.

Uzyskana w taki sposób platforma (fig. 8c) ma
zwiększoną dwukrotnie powierzchnię ładunkową
oraz nośność i znajduje zastosowanie zwłaszcza do
przewozu okrętowych układów napędowych o du¬
żych wymiarach, których środek ciejżlkości nde jest
dokładnie określony.

Zastrzeżenia a patienuto.we

1. Pojazd samobieżny, wieloosiowy zaopatrzony
w mechanizm kierujący osiami, umożliwiający plat¬
formie toczenie się po krzywej, przy czym każda
oś zaopatrzona jest w mechanizm odłączający je¬
dnocześnie wszystkie osie od mechanizmu kierują¬
cego oraz w siłowniku do doprowadzania wszyst¬
kich osi co najmniej w jedno z góry określone po¬
łożenie kątowe, takie same dla każdej osi, znamien¬
ny tym, że mechanizm kierujący ma.płytę (36) po¬
łączoną z osią (10, 14) za pomocą mechanizmu roz¬
łączającego zaopatrzonego w rygiel (43, 46) do blo¬
kowania osii .względem płyfty <36) w z góry oitareśk)-
nym położeniu kątowym, przy czym rygiel ma siło¬
wnik (44) do odblokowywania, sterowalny przez kie¬
rowcę.

2. Pojazd według zastrz. 1, znamienny tym, że

płyta (36) zaopatrzona jest w zderzak (69) stykający
się ze zderzakiem (70) umieszczonym na płycie (38),
w celu ograniczenia ruchu kątowego każdej osi (10,
14) z chwilą, gdy zajmie ona żądane położenie.

5 3. Pojazd według zastrz. 2, znamienny tym, że
oś (10, 14) jest w położeniu skrajnym pod kątem
prostym względem jej położenia środkowego.

4. Pojazd wediług zastnz. 1, znamienny tym, że
każdy siłownik (47) jest połączony jednym końcem

10 z osią (10, 14) a drugim końcem z podwoziem plat¬
formy.

5. Pojazd według zastrz. 4, znamienny tym, że
siłowniki (47) są dołączone równolegle do kolekto¬
rów (48, 50) i kanałów (49, 50), przy czym wtszylsitMe

15 komory siłowników (47) są połączone razem.
6. Pojazd według zastrz. 1, znamienny tym, że

wszystkie osie (10, 14) są połączone kinematycznie
z silnikiem napędzającym wybiorczo te osie, umo¬
żliwiając przemieszczanie platformy w kierunku po-

20 przecznym do jej osi podłużnej.
7. Pojazd według zastrz. 1, znamienny tym, że

każda oś (10, 14) połączona jest z ramą (27) podwo¬
zia przez siłownik zawieszenia (32) w celu regu¬
lacji odległości podwozia od ziemi, przy czym każda

25 oś połączona jest z płytą (38) za pomocą jednych lub
kilku nożyc (39).

8. Pojazd według zastrz. 1, znamienny tym, że
każda platforma (63) zawiera jarzma (64), (68) oraz
czopy (65), (67), do łączenia z jej drugą podobną

30 platformą (79).
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