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Wynalazek niniejszy dotyczy żurawi o zmien¬
nym wysięgu, a głównym jego celem jest wpro¬
wadzenie ulepszonej konstrukcji, która w ogól¬
nym zarysie jest podobna do konstrukcji zna¬
nych żurawi.

Tymi wspomnianymi ogólnie znanymi cecha¬
mi są poziomy ruch haka dźwigu w czasie wy¬
chylania wysięgnika i zrównoważony wahliwy
wysięgnik. Pożądaną dodatkową cechą, niespoty¬
kaną w żadnych żurawiach wypadowych, lecz
możliwą do wprowadzenia we wszystkich typach,
jest dokładnie stała prędkość pozioma haka noś¬
nego w czasie wychylania wysięgnika. Pożądaną
jest rzeczą, by poziomy ruch haka. występował
tylko wówczas, gdy pracuje mechanizm wychy¬
lający wysięgnik, niezależnie ^bd urządzenia wy¬
ciągowego, tak, by wychylanie wysięgnika i pod¬
noszenie ładunku mogło odbywać się równocześ¬
nie, o ile zajdzie tego potrzeba. Według dawniej¬
szych rozwiązań żurawie wypadowe składały się
z wahliwego wysięgnika, podpieranego z ramy
żurawia przez łącznik przegubowy, połączony
jednym końcem z górną częścią ramy, drugim
zaś — z wysięgnikiem w punkcie położonym
pośrodku jego długości,* następnie z pionowych

prowadnic, zbudowanych na ramie żurawia i
obejmowanych preez tylny koniec wysięgnika,
oraz z znajdującego się na tym końcu bloku,
przez który lina wyciągowa przechodziła do dru¬
giego bloku, położonego pionowo pod blokiem
pierwszym. Umieszczenie i wymiary łącznika
przegubowego były tego rodzaju, że w czasie wy¬
chylania wysięgnika jego - środek ciężkości po¬
suwał się po torze poziomym, prowadzony zaś
przez prowadnice koniec —■ po torze pionowym.
Konstrukcja taka obejmcwała urządzenie wy¬
chylające wysięgnik, a składające się z przekład¬
ni ślimakowej, które nadawało środkowi ciężkoś¬
ci wysięgnika ruch dokładnie jednostajny.

Rozwiązanie według wynalazku podaje for¬
my żurawi, które jakkolwiek są podobne pod
niektórymi względami do tych znanych kon-
strukcyj, to jednak mają znacznie szersze zasto¬
sowanie. Dotyczy ono głównie żurawia o zmien¬
nym wysięgu, składającego się z ramy stałej,
wahliwego wysięgnika o swobodnych końcach
oraz sworznia, znajdującego się pośrodku dłu¬
gości wysięgnika, z łączników między wysięgni¬
kiem a ramą, zmuszających ów sworzeń do po-



ruszania się po torze łukowym, i z łączników
między ramą a wysięgnikiem, zmuszających
pewien punkt nie leżący w jego osi podłużnej
do poruszania się po torze dokładnie promie¬
niowym w odniesieniu do toru łukowego, przy
czym tory te są tak dobrane, że przy wychy¬
laniu wysięgnika jego środek ciężkości. poruszS
się dokładnie po linii poziomej, tylny zaś jego
koniec — po linii dokładnie' pionowej. Urządze¬
nia dopełniają bloki, jeden umieszczony na
wspomnianym wyżej tylnym końcu wysięgnika,
drugi zaś umieszczony na ramie dokładnie pio¬
nowo pod blokiem pierwszym, oraz lina nośna,

\- wychodząca z .bębna obrotowego, umieszczonego
w ramie, która jest przerzucona przez te bloki
i przez blok, znajdujący się na unoszącym cię¬
żar końcu wysięgnika.

' Celem dokładnego zrozumienia wynalazku,
opisano poniżej kilka praktycznych przykładów
ulepszonych konstrukcji żurawia, wraz z dro¬
gą, która doprowadziła do teoretycznego rozwią¬
zania. Na rysunku fig. 1 do 4 włącznie *są sche¬
matycznymi szkicami, przedstawiającymi stop¬
nie rozwoju urządzenia przegubowego, stanowią¬
cego, główną cechę rozwiązania według wynalaz¬
ku, fig. 5 jest schematycznym"widokiem z boku
jednej z form żurawia, przedstawiającej pra-^
ktyczny przykład takiego układu przegubowego,

• przy czym środek ciężkości wysięgnika zbiega się
ze środkiem jego długości; fig. 6 jest podobnym
widokiem innego żurawia, rozwiązanego w ten*
sposób,v że inne umiejscowienie środka ciężkości
wysięgnika pociągnęło' za sobą konieczność od-

. miennego przewinięcia lin, wreszcie fig. 7 jest
podobnym widokiem trzeciej odmiany żurawia,

. zaopatrzonego w dwa oddzielne < haki, które ma¬
ją różną nośność i są> umieszczone w różnych od¬
ległościach od środka ciężkości wysięgnika.

Narysunl^i zaznaczono tylko te'części, które
są konieczne do jasnego zrozumienia wynalazku,
przy czym główne człony wysięgnika są nary¬
sowane liniami pełnymi, główne zaś części ramy
— liniami podwójnymi. Pominięto liczne człony?
łączące i, inne znane szczegóły konstrukcyjne,
łącznie z urządzeniami, które pozwalają na obra¬
canie żurawia lub przesuwanie go wzdłuż szyn
zależnie od potrzeby, gdyż urządzenia te, jak
również ich konstrukcja, są każdemu faćhowcb-^
wi znane. Spospb pracy żurawi według wyna¬
lazki można najlepiej wyjaśnić, rozpatrując fig.
1 — 4-

Na fig. 1 przedstawiono osadzony na sworz¬
niu wysięgnik A, B, ustawiony na ramie żu¬
rawia (na rysunku nie przedstawionej); jest on
w punkcie C, w Jctórym znajduje się sworzeń* '
połączony sztywno z górnym końcem wystające¬
go w dół ramienia D; ramię to ma długość rów-

n^ długości tylfiej części B wysięgnika, wysta¬
jącej pozą sworzeń C, a dolny jego koniec jest
połączony przegubowo w punkcie E z przednim
końcem łącznika wspierającego F, położonego
równolegle do wysięgnika A, B. Jeśli tylny ko¬
niec wspierającego łącznika F jest umieszczony
(jak to widać .na rysunku) pionowo pod końcem
tylnej części B wysięgnika i połączony przegu¬
bowo w punkcie £ z górnym końcem promienio¬
wego łącznika H, którego długość jest równa
długości ^wiązanego z ^wysięgnikiem ramienia D,
a który jest skierowany ku przodowi w dół do
stałego przegubu / na ramie żurawia (nie przed-r
stawionej) i znajdującego się pionowo pod pun¬
ktem przegubowym C wysięgnika, wówczas przy
obrocie któregokolwiek z członów układu (patrz
linie kropkowane) obracają się również wszyst¬
kie pozostałe człony z wyjątkiem łącznika
wspornikowego F, który będzie się poruszał w
przybliżeniu wzdłuż swej osi. podłużnej. Zmniej¬
szenie odległości między tylnymi końcami pro¬
mieniowego łącznika H i tylnej części B wy¬
sięgnika będzie pozostawało w określonym sto¬
sunku do wzniesienia się górnego końca przedniej
części A wysięgnika. Co więcej, wspomniane
tylne końce będą się zawsze znajdować w jed¬
nej płaszczyźnie pionowej.
\ Na fig. 2 jest usunięty promieniowy łącznik
H od łącznika wspornikowego F, a połączenie
przegubowe G tylnego końca tego ostatniego
mieści się na ramie\ żurawia. Łącznik promienio¬
wy H łączy się przegubowo z wysięgnikiem A,
B w jego punkcie przegubowym C (który obeć-

■ nie nie jest osadzony na ramie żuiawia, lecz ~
może się swoboclnie poruszać), a jego górny ko¬
niec łączy- się przegubowo w stałym punkcie J
na ramie (nie' przedstawionej) i znajduje się
pionowo nad tylnymi końcami łącznika wsporni¬
kowego F i tylnej części B wysięgnika. Obrót

\-promieniowego łącznika H dookoła punktu J spo¬
woduje teraz, że górny koniec ramienia D poru¬
szy się do tyłu, gdy przedteiń wywołanoby ruch1
do przodu Jego dolnego końca (patrz linie prze¬
rywane na fig. 2). Mimo to jednak zmniejsze¬
nie odległości między tylnymi końcami łącznika
wspornikowego F i tylnej części B wysięgnika
dalej pozostaje w określonym stosunku do wznie¬
sienia się górJtego końca przedniej części A wy¬
sięgnika, przy czym wartość liczbowa tego sto- '
sunku zależy od odpowiedniego stosunku dłu¬
gości A i B przeĄnie^' i tylnej części wysięgni¬
ka. Należy jednak zauważyć, że tylny koniec
części B nie zawsze znajdujeY się w tej saniej^
płaszczyźnie pionowej. /

Jeżeli w ostatnim układzie przedłużyć łącz¬
niki wspornikowy F i promieniowy H odpowiedz
nio poza i przeguby (sworznie) E i C (figT 3), '



wówczas spotkają się one w punkcie K, ktqry
znajduje się pionowo pod punktem £, leżącym
w przedniej t części A wysięgnika i w tym sa¬
mym poziomie, co i stały przegub J promienio¬
wego łącznika H.. Punkt K jest umieszczony rów¬
nież w jednym poziomie z dolnym końcem tylnej
części B wysięgnika (patrz odmienne położenie
części, oznaczone na fig. 3 liniami przerywany¬
mi), co •powoduje, że punkt L, leżący w przed¬
niej części A wysięgnika, przesuwa się po torze
poziomym. Gdyby umieścić środek ciężkości wy¬
sięgnika w punkcie L, leżącym w jego przed¬
niej części A, wysięgnik w czasie przesuwania
tego punktu po torze poziomym, będzie w każ¬
dym położeniu w równowadze, co więcej, gdy
naciski liny nośnej, działające pionowo na wy¬
sięgnik w jego przednim i tylnym końcu, jak to
wskazują strzałki M i N, będą takie, że ich mo¬
menty względem wspomnianego punktu będą
równe, wówczas i one będą znajdować się w
równowadze. Gdy środek ciężkości L będzie po¬
łożony w połowie długości wysięgnika * M., B, to
jedna część liny nośnej, znajdująca1 się przy tyl¬
nym końcu wysięgnika, zrównoważy^)'edną częśą
tej samej liny, znajdującej się u końca przednie¬
go. Podobnie gdy długość części wysięgnika, wy¬
chodzącej w przód przed środek^ ciężkości L, jest
trzykrotnie większa od długości pozostałej - części,
wówczas dla zrównoważenia jednej części liny,
znajdującej się u górnego końca wysięgnika, po¬
trzeba będzie trzech części liny u jego końca tyl¬
nego. Można to osiągnąć przez odpowiednie prze¬
winięcie lin. Zrozumiałą jest rzeczą, że stosu¬
nek długości części- wysięgnika, leżącej przed
środkiem ciężkości do długości pozostałej części,
będzie równy stosunkowi cftugości liny, znajdu¬
jącej się u tylnego końca wysięgnika, do dłu¬
gości liny u -jego końca przedniego. Podane tu

I przykłady są tylko poglądowa.
Jakkolwiek żuraw o wysięgniku pomyślanym

i zbudowanym tak, jkk to opisano w odniesieniu
do fig. 2 i 3, pracowałby zadowalająco, to jednak
miałl^y on pewne' praktyczne niedogodności. Np.
gdy promieniowy łącznik H jest zamocowany na
r*amie żurawia w punkcie J, to rama (nie przed¬
stawiona) musi przechodzić ' przez wysięgnik,
który wówczas w swym dolnym, tylnym końcu
musi być rozwidlony lub też musi obejmować
wysięgnik, co znów wymagałoby rozwidlenia ra¬
my. W celu uniknięcia tych niedogodności łącz¬
nik promieniowy H jest zastąpiony równoważ¬
nym mu łącznikiem O, którego położenie i wy¬
miary są poniżej podane (fig. 3). Jego górny
koniec jest połączony lyzegubowo z ramą żura¬
wia w punkcie P, leżącym na linii E — J, łą¬
czącej dolny koniec ramienia P', złączonego .
sztywno z wysięgnikiem A, B, z teoretycznie

właściwym położąniem J górnego końca promie¬
niowego łącznika H. Dolny koniec łącznika O
jest połączony przegubowo w punkcie Q z gór¬
nym końcem ramienia Z), a jego kierunek jest
taki, że gdyby go przedłużyć poza sworzeń Q,
to przeszedłby on przez punkt K, w którym, prze¬
cinają się przedłużenia łączników promieniowe-.
go i wspornikowego (patrz linia kropkowana Q
—;X K). Jakkolwiek na fig. .3 są przedstawione
oba łączniki H i O, rozumie się jednak, że łącz¬
nik H zostaje usunięty po założeniu łącznika^O.
Xaka modyfikacja pozwala skrócić ramę żura¬
wia, która teraz w ogóle nie przechodzi przez
wysięgnik, a jej górna część może być ściśle
związana celem zwiększenia jej wytrzymałości.
Jest też zrozumiałe, że część AB przedstawia
wysięgnik, który w praktyce posiada dość znacz¬
ne wymiary poprzeczne. '

Użycie krótszego równoważnego łącznika O
powoduje nieznaczne odchylenie toru środka
ciężkości L wysięgnika od toru dokładnie pozio¬
mego, ale ponieważ' łącznik wspornikowy F nie
pozostaje w. praktyce stale w tym samym poło¬
żeniu kątowym, gdyż nie jest on nieskończenie
długi, więc użycie wspomnianego łącznika
wspornikowego wprowadza drugie odchylenie od
teoretycznej dokładności, przeciwne odchyleniu
pierwszemu tak, że oba te odchylenia znoszą się
prawie całkowicie. Łącznik wspornikowy można
zastąpić prostą szyną prowadniczą, łącznik zaś
równoważny — prowadnicą łukową o promieniu
równym długości łącznika, jakkolwiek chętniej
stosowane są łączniki przegubowe. Należy też.
nadmienić, że dokładnie poziomy ruch, środka"
ciężkości można zapewnić przez zastosowanie
szyny prowadniczej i prowTadnicy. >"

Na fig. 4 przedstawiono konstrukcję, odpo¬
wiadającą rozwiązaniu według fig. 3, w której
środek ciężkości wysięgnika" AB znajduje się w
środku jego długości. Wysięgnik ten jest przed¬
stawiony w trzech różnych, położeniach, ozna¬
czonych odpowiednio v linią pełną, przerywaną i
linią kreska-kropka. Gdy wysięgnik AB jest wy¬
chylany z pozycji oznaczonej linią pełną do po¬
zycji oznaczonej linią przerywaną, Jego górny
koniec R przesuwa się po torze krzywym i pod¬
nosi się o pionowy odcinek A, jego środek cięż¬
kości L porusza się poziomo, koniec zaś dolny £
pionowo w dół, również na odległość h. Podobnie
gdy wysięgnik jest~ wychylany z pozycji ozna¬
czonej linią pełną do pozycji ozrtaczonej linią
kreskowano - kropkowaną, górny jego koniec
wznosi się o wysokość h1, dolny zaś jego koniec
opada pionowo w dół o tę- samą odległość.

Ponieważ środek ciężkości L jest równocześ¬
nie środkiem długości wysięgnika AB, przeto
jedna część ATliny nośnej, zwisająca z jego* gór-



nego .końca, będzie zrównoważona przez jedną
część tej samej liny, zwisającą z jego końca dol¬
nego. Bloki, prowadzące linę (na fig. 4 nie przed¬
stawione), znajdują się w punktach R i S. Lina
na końcu swej części M jest zaopatrzona w uno¬
szący ciężar hak I7, jej zaś część N jest prowa¬
dzona przez blok (nie przedstawiony), umiesz-
czony dokładnie pionowo pod tylnym końcem"S
wysięgnika, a jeszcze lepiej w punkcie G (jak
to przyjęto na fig. 4) i biegnie wzdłuż odcinka
U do nawijającego bębna V, osadzonego w ra¬
mie żurawia (nie przedstawionej).

Widoczne jest, że ^podczas" wychylania wy-
' sięgńika z pozycji zaznaczonej linią pełną do

pozycji, odpowiadającej linii przerywanej, od¬
cinek o długości h części liny nośnej N przesu-

/ nie się po bloku 5 ku górze pod naciskiem, zwi¬
sającego eiężaru i wskutek tego hak, nośny T
pozostaje w czasie ruchu wysięgnika na tym sa¬
mym poziomie pomimo wzniesienia się' bloku B
na wysokość h. Podobnie hak pozostanie na tym
samym pozioftiie podczas wznoszeniaT się wysięg¬
nika do pozycji zaznaczonej linią- kreskowano-
kropkowaną, gdyż długość h> z części N liny zo¬
staje zwolniona przy opadnięciu bloku 5 dla
wyrównania wzniesienia się bloku R o wysokość
h1. Niepotrzebne jest więc w czasie wychylania
wysięgnika posługiwanie się bębnem nawijają¬
cym linę, by utrzymać przez cały czas ciężar za¬
wieszony na haku na tym samym poziomie. Nie¬
mniej* jednak można, o ile jest to potrzebne, po-

. sługiwać się bębnem w czasie wychylania wy-
. sięgńika bez wpływu na samoczynne wyrówny¬
wanie się pozycji haka, chociaż hak będzie wów¬
czas wznosić się i opadać odpowiednio do obro¬
tów bębna.

Dokładnie stałą prędkość poziomą haka noś¬

nego T, która może być pożądana w czasie wy¬
chylania wysięgnika, uzyskuje się w prosty spo¬
sób przez zastosowanie urządzenia do wychyla¬
nia wysięgnika, np. przekładni ślimakowej (na
fig. 4 nie przedstawionej), która tak wychylą; t
wysięgnik, że środek ciężkości L przesuwa się
ze stałą prędkością poziomą. By rama żurawia

• nie musiała być zbyt wysoka, unika się takiego
urządzenia wychylającego wysięgnik, które by
działało na jego środek ciężkości L, i umieszcza

-.-. się je zwykle na poziomie niższym, odpowiednio
tak, by śruba pchająca była połączona z wy-^
sięgnikiem w punkcie leżącym na linii, która łą¬
czy środejt ciężkości L, jeżeli to jest dopuszczal¬
ne ze względów praktycznych, gdyż wówczas od¬
chylenie od pożądanej stałej prędkości jest bar¬
dzo nieznaczne. Mogą być zastosowane również
i inne urządzenia Wychylające, chociaż może się
wówczas okazać niemożliwym zapewnienie sta- „

■•■.-/ • .

łej poziomej prędkości dla haka unoszącego cię- *
żar. -

Rozumie się, że łączniki. O i F oraz wyżej
wymienione ramię D są normalnie podwojone
tak, że z każdej strony ramy żurawia znajduje
się jeden ich układ. Opisane rozwiązanie nie
zajmuje się urządzeniem windującym ani obro¬
towym itd., ale rozumie się, że żuraw wysięgo-*
wy według wynalazku może być zbudowany ja^o
żuraw przewToźny i obrotowy, jeżeli jest to po¬
trzebne. ,

Przykładem praktycznego wykonania żura-
.wia, odpowiadającego rozwiązaniu przedstawio¬
nemu na fig. 4, jest dźwig przedstawiony na fig.
5. Tutaj rama W żurawia jest zbudowana na
obrotowej platformie X, która może być obra¬
cana w jakikolwiek odpowiedni sposób, a przy
tym może być umieszczona na szynach, by u-

< możliwie przesuwanie całego dźwigu. Części te¬
go żurawia, które odpowiadają elementom sche¬
matu według fig. 4, posiadają te same oznacze¬
nia, jakichś użyto na fig. 4. Dodatkowo oznaczo¬
no blok S1, prowadzący linę nośną (co jest ko¬
nieczne ze względu na kształt wysięgnika AB),

* oraz urządzenie do wychylania wysięgnika, za¬
wierające - śrubę Y, przegubowo połączoną z^
łącznikiem O w punkcie Y% i zazębionej z na7
pędzanym przez silnik naśrubkiem Z, który W
punkcie Zv jest związany przegubowo z ramą W
wysięgnika. Żu^aw ten ^pracuje dokładnie tak
samo, jak to już opisano w związku z fig. 4.

Fig. 6 i 7 przedstawiają schematycznie dwie
inne konstrukcje żurawia Według wynalazku,
przy czym w miarę możliwości, odpowiednie
części oznaczono również tymi samymi oznacz-,
nikami. Żuraw, przedstawiony na fig. 6, jest
tego rodzaju, że środek ciężkości L jest odleg¬
ły od bloku & o jedną czwartą długości wysięgni¬
ka AB, przy zastosowaniu odpowiedniego zró¬
wnoważenia lub obciążenia, co / zresztą łatwo
zrozumieć. Z tego też powodu jedna część M li¬
ny nośnej, znajdująca śię u górnego końca R
wysięgnika, wymaga trzech części tej samej li¬
ny ń jego końca dolnego S, co uzyskuje się przez
odpowiednie przewinięcie AT1 liny, zanim poprzez
U do'jdżie ona do bębna V.

Co więcej, w przykładzie tym mechanizm
wychylający wysięgnik jest nieco odmienny w
rozmieszczeniu części przez przegubowe przymo¬
cowanie śruby Y ,do ramy dźwigu w punkcie Yz
i przegubowe zamocowanie napędzanego przez
silnik naśrubka Z na wysięgniku, AB w punkcie
Zz, leżącym na linii łączącej środek ciężkości L
z punktem E, w którym ^órny koniec łącznika F
jest przegubowo połączony z ramieniem D. >

Działanie tego żurawia jest w zasadzie takie
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samo jak wyżej opisano, z tym wyjątkiem, że
blok R w czasie wychylania wysięgnika podno¬
si się pionowo trzy razy wyżej, niż opada blok
.S. Wynika to z proporcyj wybranych dla wy¬
sięgnika i daje hakowi nośnemu konieczną kom¬
pensację, gdyż są tu trzy części N1 liny, z któ¬
rych każda zwalnia jedną trzecią z długości li-

. ny potrzebnej do tej kompensacji.
Fig. 7 przedstawia również żuraw, w którym

środek ciężkości L jest oddalony od bloku S. o
długość równą jednej czwartej całkowitej dłu¬
gości wysięgnika AB, W tym przypadku jednak
dźwig jest zaopatrzony w drugi hak nośny T1,
zwisający pod blokiem T2, a podtrzymywany
•dwoma częściami M1 i M2 liny nośnej, oddziel¬
nymi od lin podtrzymujących hak nośny T.
Część Mx tej liny jest przymocowana swym
górnym końcem ,do konstrukcji wysięgnika i
przeszedłszy poprzez blok T2, jako część Mi
biegnie przez blok R1, znajdujący ^ię pośrodku

. między środkiem ciężkości L i blokiem R. Lina«
nośna związana z hakiem nośnym T, biegnie od
bloku R poprzez bloki S1 i S tak, «że trzy jej
części N1 są przewinięte przez blok S i blok,
umieszczony w punkcie G, zanim poprzez odci¬
nek ZT dojdzie do bębna nawijającego V. \Z dru¬
giej strony lina nośna, związana z hakiem noś-

. nym T1, biegnie od bloku Rl do bloku (nie
przedstawionego), umieszczonego obok bloku S,
wokół ktgrego i wokół jeszcze drugiego bloku
(również nie przedstawionego), a znajdującego się
obok bloku G, i jest potrójnie przewinięta, by
poprzez U1 dojść do drugiego bębna nawijają¬
cego V1.

W żurawiu tym jedna część M liny nośnej,
na której zwisa hak T, równoważy % trzy części

* M1 tej samej liny, jak to miało miejsce w żu¬
rawiu przedstawionym na fig. 6. Ponieważ przy
tym tylko jedna M2 ź części M1, M2 liny nośnej,
unoszącej hak T1, jest zwijana, więc trzy -części
tej liny, znajdujące się u dolnego końca wy¬
sięgnika, równoważą dwie części ML i M2, któ¬
re są oddalone od środka ciężkości L o odległość
równą półtorakrotnej odległości bloku S od środ¬
ka ciężkości.

Rozumie się, że taki sposób przewinięcia lin
pozwala na to, ze w czasie wychylania wysięgni¬
ka zachodzi konieczna kompensacja zarówno dla
Ti&ka T, jak i dla haka f1.' Można zastosować
jeszcze wiele innych urządzeń zależnie od potrze¬
by, lecz przytoczone przykłady wystarczają do

x-dostatecznego zobrazowania istoty wynalazku.

, Zastrzeżenia patentowe
1. Żuraw o zmiennym wysięgu, zawierający ra¬

mę stałą, wahliwy wysięgnik t> swobodnych
końcach, umocowany na sworzniu, znajdują-i

cym się pomiędzy tymi końcami, łączniki
między wysięgnikiem a ramą, zmuszające ów
sworzeń do poruszania się po torze łukowym,
łączniki między ramą a wysięgnikiem, zmur-
szające pewien punkt, nie leżący w jego osi
podłużnej, do poruszania się po torze dokład¬
nie promieniowym w odniesieniu do toru łu¬
kowego, znamienny tym, że wymienione łącz¬
niki, a więc i określone nimi wymienione to¬
ry są tak dobrane, iż środek ciężkości wysię¬
gnika porusza się dokładnie po linii pozio¬
mej, jego, zaś tylny koniec po linii dokładnie
pionowej, przy czym na tym .tylnym końcu
jest umieszczony blok, a dokładnie pionowo
pod nim na ramie umieszczony jest drugi
blok, lina zaś nośna wychodząca z bębna obro¬
towego, osadzonego w ramie, jest przerzuco¬
na przez te bloki i przez blok, umieszczony
na unoszącym ciężar końcu wysięgnika.

2. Żuraw według zastrz. 1, znamjenny tym, że
bloki na wysięgniku są tak rozmieszczone, iż
naciski liny nośnej sprowadzają równe mo¬
menty względem środka ciężkości wysięgnika.

3. Żuraw według zastrz. 1 i 2, znamienny tym,
że stosunek długości części wysięgnika, wy¬
stającej przed jego środek ciężkości, do dłu¬
gości pozostałej części wysięgnika jest rów¬
ny stosunkowi długości części liny nośnej,
zwisającej z tylnego końca wysięgnika, do
długości części tej samej liny, zwisającej z
jego końca przedniego.

4. Żuraw według zastrz. 1 — 3, znamienny tym,
że wysięgnik jest osadzony na ramie przy
pomocy łączników, jednymi końcami przy¬
twierdzonych przegubami do ramy, a swy¬
mi drugimi końcami — do wysięgnika i tak
umieszczonych, iż gdyby je przedłużyć poza
ich przeguby, leżące na wysięgniku, to spo¬
tkałyby się one na przecięciu poprzecznej
płaszczyzny poziomej, w której leży tylny ko¬
niec wysięgnika.

5. Żuraw według zastrz. 4, znamienny tym, że
jeden z łączników jest położony ponad dru¬
gim łącznikiem, przy czym łącznik górny
jest przegubowo połączony z ramą w punkcie,
który leży w płaszczyźnie, zawierającej śro¬
dek ciężkości wysięgnika, do samego zaś wy¬
sięgnika jest przytwierdzony przegubowo w
punkcie oddalonym od tylnego końca wy¬
sięgnika o odległość równą plługości łącznika
górnego, a leżącym w środku między wspom¬
nianym tylnym końcem a środkiem ciężkoś¬
ci wysięgnika. *

6. Żuraw według zastrz. 5, znamienny tym, że
łącznik dolny jest połączony przegubowo z;
ramą żurawia w punkcie leżącym w piono-



wej poprzecznej płaszczyźnie, zawierającej
tylny koniec wysięgnika, z wysięgnikiem zaś
jest połączony przegubowo w punkcie, który
jest oddalony od punktu przytwierdzenia
górnego łącznika do wysięgnika o odległość,
równą długości górnego łącznika.

7. Żuraw według zastrz. 6, znamienny tym, że
łącznik górny jest zastąpiony łącznikiem mu
równoważnym, przy czym jeden koniec łącz¬
nika równoważnego jest przegubowo związa¬
ny z ramą żurawia w punkcie leżącym w,
płaszczyźnie poprzecznej, która zawiera rów¬
nież tak punkt przytwierdzenia dolnego łącz¬
nika do wysięgnika, jak i krawędź przecię¬
cia się płaszczyzny poziomej, poprowadzonej
przez środek ciężkości wysięgnika i płaszczyz¬
ny poprzecznej pionowej, zawierającej tylny
koniec tego ostatniego, drugim zaś końcenf
jest łącznik-równoważny połączony przegubo¬
wo z wysięgnikiem w punkcie leżącym w
płaszczyźnie poprzecznej, w której leży za¬

równo punkt przytwierdzenia łącznika dol¬
nego do wysięgnika, jak i punkt, w którym
byłby przytwierdzony do niego łącznik górny,
o ile byłby zastosowany.

$. Żuraw według zastrz. 4 — 7, znamienny tym,
że łączniki są podwojone tak, iż z każdej
strony ramy dźwigu, znajduje się jeden ich
układ.

9. Żuraw według zastrz. 1 — 8, znamienny tym,
że posiada urządzenie do wychylania wy¬
sięgnika, które jest tak dobrane, iż środek
ciężkości wysięgnika porusza się w płaszczy¬
źnie poziomej z dokładnie stałą prędkością,

10. Żuraw według zastrz. 9, znamienny tym, że
urządzenie, wychylające wysięgnik stanowi
przekładnia ślimakowa.

The Wellman Smith

Owen Engineering Corp. Ltd.
Zastępca: Dr. S. Bolland
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