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Mechanizm podnoszenia z wolnym skokiem
do wózków podnośnikowych

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm podno¬
szenia z wolnym skokiem do wózków podnośni¬
kowych przeznaczonych zarówno do pracy w nis¬
kich pomieszczeniach jak kryte wagony kolejowe,
kontenery itp. oraz do pracy na zewnątrz przy po¬
trzebnych znacznych wysokościach podnoszenia.

Mechanizm podnoszenia wózków podnośnikowych
składa się z ramy stałej i ram przesuwanych, ka¬
retki z osadzonymi na niej widłami lub innym
urządzeniem do podejmowania ładunku, zestawu
cięgien stanowiących z reguły łańcuchy wielopłyt-
kowe i rolek oraz siłownika hydraulicznego i u-
kładu hydraulicznego zasilania. Ten zestaw ele¬
mentów wchodzi w skład zarówno mechanizmów

podnoszenia bez wolnego skoku jak i z wolnym
skokiem.

Zadaniem mechanizmu podnoszenia wózków
podnośnikowych z wolnym skokiem jest zapew¬
nienie ruchu do góry karetki z osadzonymi na niej
widłami lub innym urządzeniem do podejmowa¬
nia ładunku bez zmiany wysokości wózka to jest
bez wysunięcia ram przesuwnych.

W znanych wózkach podnośnikowych z wolnym
skokiem są stosowane mechanizmy podnoszenia z
siłownikiem, w których wysunięcie pierwszego
stopnia czyli stopnia zabezpieczającego podniesie¬
nie ładunku bez zmiany gabarytu wózka jest za¬
bezpieczone przez hydrauliczny zawór przelewowy.
Zawór ten jest włączony do obwodu zasilania tej
części siłownika, która zapewnia ruch wolnego
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skoku i jest nastawiony na ciśnienie robocze u-
możliwiające podniesienie ściśle określonego ła¬
dunku maksymalnego. Uzyskanie dalszego podnie¬
sienia ładunku to znaczy ponad wielkość określo¬
ną wymiarem wolnego skoku jest możliwe po prze-
sterowaniu zaworu ustalającego wielkość ciśnie¬
nia dla pracy na wolnym skoku i włączeniu do
układu zasilania siłownika zaworu przelewowego,
który zapewni w układzie roboczym siłownika od¬
powiednio wyższe ciśnienie robocze. Taka konie¬
czność wynika z faktu, że podnoszenie ładunku
powyżej wolnego skoku powoduje zwiększenie się
masy podnoszonej o masy ram wysuwnych.

Ponadto w znanych siłownikach mechanizmów
podnoszenia wózków widłowych osiągnięcie przez
mechanizm podnoszenia górnego skrajnego poło¬
żenia odbywa się z taką samą prędkością jak przy
podnoszeniu ze względu na brak odpowiedniego
urządzenia, które zapewniłoby samoczynne zmniej¬
szenie prędkości podnoszenia na możliwie krótkim
odcinku przed osiągnięciem przez mechanizm pod¬
noszenia krańcowego górnego położenia.

Wadą znanych rozwiązań mechanizmu podnosze¬
nia jest to, że wymagają stosowania bardziej zło¬
żonego układu hydraulicznego, gdyż potrzebne są
dodatkowe zawory, przewody i inne elementy,
które muszą zapewnić dokładne usytuowanie tych
elementów sterujących na drodze ruchu członów
mechanizmu podnoszenia. Brak natomiast urządze¬
nia wyhamowującego samoczynnie prędkość ruchu
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do góry mechanizmu podnoszenia przed osiągnię¬
ciem przez nie górnego położenia, powoduje dyna¬
miczne uderzenia o siebie elementów, co oprócz
systematycznie postępujących uszkodzeń mecha¬
nicznych jest przyczyną dość silnych drgań całego
wózka, Cg drj&nia niekorzystnie wpływają na za¬
chowanie stateczności, co ma istotne znaczenie przy
podnoszeniu ładunków na maksymalne wysokości
podnoszenia.

Celem niniejszego wynalazku jest usunięcia tych
niedomagań przez zaprojektowanie mechanizmu
podnoszenia z siłownikiem zapewniającym uprosz¬
czeń uUfctfU ky£r**łlLcznego i zapewniającym
wyfcfcitfDwanie prędkości ruchu mechanizmu pod-
TOSSeltffc 'ptżędC osiągnięciem górnego położenia.
! Xei*osunięto diięki ^emu, że mechanizm peo>
noszenia z wolnymj skokiem ma trójczłonowy si-
jtownjk,^składający Ssie z cylindra zewnętrznego z
folkami łańcuchów podnoszących Igąrętkf, z łądun-
^iafi''ćyl«ułća weimstmego, POlaczp&ęgp z pier¬
wszą ramą ruchomą mechanizmu podnoszenia pod¬
noszącego cylinder zewnętrzny z ładunkiem i
pierwszą ramę ruchomą oraz tłefcZyska połączone¬
go z drugą ramą ruchoma, na l^rym jest osądzo¬
ny cylinder wewnętrzny, przy czym hydrauliczne
przekroje robocze cylindra zewnętrznego i tłoczy-
ska są tak dobrane, że przy jednakowym ciśnie-=
niu w układzie hydraulicznym siła podnoszenia
cylindra zewnętrznego wystarcza tylko do podnie¬
sienia karetki z ładunkiem, w rąm.ąch WOJ^ęgo
skoku, a siła podnoszenia ponad wołny skok za¬
pewnia podniesienie karetki z ładunkiem oraz rani
ruchomych pierwszej i drugiej wraz z pozostały¬
mi członami siłownika. W dolnej części cylindra
wewnętrznego jest tuleja współpracująca z tło-
C3#slg$& której -fgz&jsr^i węwn/air-zny tworzy ob^
W<a^ow* ąggglj&ę eopsiędzy tŁoczyskiem a tuleją
°^aji^aiąfią jtfzegływ ojęju z przestrzeni zawar¬
tej u^ggzy (^to^Fem yfewn^lirąąyjpa i tioczy«^iem,
a w-yśojcpsg tuM 3%%* ^StewyaBft do przesłonię¬
cia oJjwor^ w tł<>Gzysku ppsed dojściem mecĄą-
niiWJ. ^^BP-fcz^ia ^P skrajnego górnego położę-.
n.ia, Pg&ki czcrnu. ząpew^ioae. jest wyO&aa#owąnie

ftOS^fi^a^eie według wrynąlaaku po^w^ijo na
zMSS&e Vflf£9&«ł?8H£e uHłflrf.u hy^raulteznęgOj
z^pi^js^nia Zjapptr^fil^owanifą pota^bnej ilp&ęi
płynu w i^ąĄzię hydcąulioz^yHi i Wryeliminową-
n& ij^ęr^ąnią p się&e eiernęn^ow m^chąnizj^u pq4-
nojgfaną w gteiy^n g$łQi$£niu.> Ponadto w tym soz-
W^aganiu i>?aoą układu hydraulicznego jest cich¬
szą i Wf^^enię cftnięis^ę nagfzęwąni^ się płynu
h^^ręuli^.no^o w związku z wyęlimnow^niem z
utył^u ząw^ó^w przelewowy^

Pcaędmiet yfyąąLagkUi w pr^yl^ądzię jego wykQ-
nąnia j$&t uwidoczniony na rysunku, n^ kt$&ym
fig. 1 przedstawią mecjien^zsa ^dno^enią z cząs-
cio^y]^ pcz^roj^u wz#UpMP^¥i V widoku z
przodu, a fi& i — m^hąnąjzm podnoszenia w w,i-,
do£u 3, ty&u,

J$k uwidoczniono ną fig. 1 i 2 mechanizm rq$-
n^szęnji^ składa się, z siłowni^ 1, sk^ąiąąęgo
sje. z qyJ,in^ą zewnętrznego % cylindra wewnątpz-
ne4^ % tłoczyska 4 ogag z$sta,wu rojek S łańcu-
C&ÓW 5, kaxę&i 7 i wAtf ą, £yó£ąuiic3*>y E^fcrej .

Fz cylindra zewnętrznego Z i hydrauliczny prze¬
krój FT tłoczyska są tak dQbf*ne, fe &>$zjrfc $**
łego ciśnienia i przekroju Fz i FT zjapewńiają
podnoszenie ściśle określonych n$a$ rycbo-iJiych w

5 odpowiedniej kolejności. W dolnej części cylindra
3 feii tulejka 9, której średnica otworu tworzy
szezełinę 10 z średnicą tłoczyska 4 a długość 11 za¬
pewnia w stanie maksymalnego t##wWu przesło¬
nięcie otworów 12 tłoczytka 4. Rfcl&ft tttftama 13
je*t połąazona z cylindrem wewnęteaunU 1 przez
poprzeczkę 14. Rama ruchoma 15 jfeitt 9$łj£zona z
tłoczyskiem 4 przez dolfią poprzeczkę 16. Ramy
ruehomę 13 i 15 $ą prowadzone w ramie stałej 17
połączonej z korpusem Mrózka nie uwidocznionym
na rysunku.

W fa?ie ruchu w ramach wolnego skoku H cy¬
linder zewnętrzny 2 przemiesicie %ią cło góry do
momentu zetknięcia się powierzchni J8 i Id. Ruch
cylindra zewnętrznego 2 do góry powoduje prze¬
suw karetki 7 od przewijania się cięgien 6 na rol¬
kach 5. Ruch ponad wolny skok 4 ram ruchomych
13 i 15 odbywa się wraz z całym układem poprzed¬
nim w tym z siłownikiem 1.

Fwtocaony przykład wykonania wynalazku do¬
tyczy mechanizmu podnoszenia, w którym wystę¬
pują dwie ramy ruchome i jedna stała. W tym
przypadku tłoczysko siłownika jest połączone z
drugą ramą ruchomą i podnosi się razem z nią do
góry. Dla fachowca jest oczywiste, że w przypadku
wykonania, me.otoiuzmu podnoszenia według wy¬
nalazku tylko z jedną ramą ruchomą i jedną ramą
stałą — tłóczysko będzie połączone z dolną częścią
ramy stałej. Przyjęcie ilości ram ruchomych jest
uzależnione od tego jaka maksymalna wysokość
podnoszenia jest założona dla wózka.

?astrzeżąnia patentowe

1. ĄO;ech,anizm podnoszenia z wojowi sMki^m c*o
wftzkó.w pQ4no4nikowyqh, składający z\ą z słow¬
nika, karetki z wicami lub injaym, utfządaefuąca
d© podejmowania ładunku, rem rufitom-ych i słą-
łej, cięgien i rolek zna^Mem^ tg», że m,a IffiW-
członowy siłownik (l) składejący m z c^iiwhą
zewnętrznego (?) z rolfejmi (W &6cuchć>w (6) pejU
nosząpych kartkę (7> z ładunkiąpft, QyW^rą w^
wąętrzjiego (?) peiączoMjego ? pierwszą ramĄ c^.
chomą W) przea popreec^kę^ QĄ)y pe^oąząoągó
pierwszą i?amę ruchjw&ią (U> oraz drufią cai»ą ru-
chQm* (15). i cylinder z^ewnętrąoy (3> z ^^U^IJWW,
oraz tłoczyska (4) połączonego z drugą ramą *u*
chpmą (15) przjąz popyzeczkią (16), na, któ^jH??, fq«-
mięs^ąza się cylinder wewnięĄczny (^ pr-zy e^rą
hydrauliczne przekrole ijobo^ie cy^u^re ze-wnęta-
nęgo «) (Fz) i tłoczyske (i) (F^) są tąk do&?ąae,
żę parzy stąjtym ciini^iu w uteką^zje hydreulifi?Wiy^a
siła podnoszenia oyljn4r,e zewn^tcznegp (3). wy^
starcza tylko do pe^iesiejĄia ka^ki (^> z ładun¬
kiem w ^akiresią woteego skoku W)» a sił# pfttk
nos^e^ia, cylindra wąwoaętr^n#^ (3) upewnia po4-
nąazęnie poued wolny skok k^etki (^> z ^*M»"
kięm, ranj r.uchomyąb (la) i ft5) i pezpM%iy^
członów si^wn4ka (1).

?f Mechanizm po^noszeaaia według. 3ftatrz> 1,
gJWmlteniiy t^xp, żję w (telnfrj części cyljyadsą wę^
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wnętrznego (3) siłownika (1) jest osadzona tuleja
(9) współpracująca z tłoczyskiem (4), której prze¬
krój wewnętrzny tworzy z nirn obwodową szcze¬
linę (10) hydrauliczną, a wysokość (11) tulei (9)
zapewnia ograniczenie przepływu czynnika z prze¬
strzeni zawartej między cylindrem wewnętrznym

6

(3) i tłoczyskiem (4) przez otwory (12), przed o-
siągnięciem przez mechanizm podnoszenia górnego
położenia, dzięki czemu jest zapewnione samo¬
czynne wyhamowanie prędkości dojścia tego me¬
chanizmu do skrajnego położenia.

_El&2.
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