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UEZAD DO NAPFDZANIA RAMION ZADUJ4CYCH RAMPY ZALADOWCZEJ
DO DRAZAREK CHODNIKOWYCH LUB URABIAREK

Przedmiotem wynalazku jest uk*ad do napgdzania ramion %adujgcych rampy zatadowcze}j
do drazarek chodnikowych lub urabiarek z wysuwanymi w bok czqéqiami do powigkszania
powierzchni rampy zatadowcze], w ktérym ramiona *adujgce omiatajg rampg zaXadowcza. Dla
napgdu ramion 2zadujgcych ramp zatradowczych,nazywanych réwniez ¥adowarkami Zapowymi,
niezbgdne jest wybranie imnego ruchu koricéw ramion Yadujgcych w kierunku $rodka maszyny
1ub urzadzenia odprowadzajacego, niz drogi powrotnej ku pokozeniu wyjéciowemu tak, 12
przy tego rodzaju ruchu suwowym materiat zagarniany Jjest przenoszony do érodka
odprowadzea jacego., Korice ramion *adujgcych lub *adowarki Yapowej opisujg wéwczas zamknigtg
krzywa, przy czym droga w kierunku $rodka maszyny lezy blize} przedniégo kolica rampy
zatadowcze]j, niz droga powrotna ramion *adujacych do krancowego potozenia bocznego.

W zaleznodci od wyboru napgdu zadaje si¢ przez odpowiednie u*ozyskowanie i podparcie
ramion adujacych okreslony krzywoliniowy tor ruchu koricéw ramion *radujacych, a tym
samym okre$long kinematyke tadowania. W tych znanych rozwigzaniach uktadéw napeddwych
nie mozna byto przy poszerzeniu rampy zatadowczej, jak to byto juz proponowane

w réznych postaciach, np. za pomocg wsuwanych czeéci bocznych rampy zatadowcre],osiagnaé
poprawy dziatania zagarniajgcego, poniewas ramiona Yadujace nie omiatajg juz
poszerzonego obszaru stotu zatadowczego. Dopasowanie rampy zatadowczej do szerokosci
drogi powodowatoby wéwczas jedynie niezadawalajacy poprawg¢ dziatanla zagarniajacego.

Celem wynalazku jest zatem opracowanie uk¥adu napgdowego wymienionego na wstepie
rodzaju, w ktérym kinematyka ramion radujacych moze byé dopasowana do kazdorazowej
szerokodci rampy zatadowcze] tak; aby nawet w przypadku poszerzonego stotu zatadowczego
zapewnié zagarnianie niemal az do obrzeza tego stotu. Istota wynalazku polega na tym, ze
punkt utozyskowania przemieszczany i uruchamiany w wybranym miejscu jest po*aczony
Zz bocznie wysuwang czg¢$cia rampy zatadowczej. Przez zmiang miejsca punktéw utozyskowania
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ramion prowadniczvch mozna zmieniaé tory, opisywnne przez korice ramion tadujacych, a tym
samym szeroko$é zagarniania tych ostatnich tak, 1% mozliwe jest dopasowywanie do kazdo-
razowej szerokoSci rampy zatadowczej. W szczegélnie korzystny sposéb jest przy tym
osadzona w punkcie ulrozyskowania prowadnica do prowndzenia ramienia prowadzacego,
potaczonego trwale z ramieniem Yadujacym, wychylnie dokoa osi, rdéwnolegtej do osi
talerza obrotowego 1 krzyzujacej lub przecinajacej rami¢ prowadzace. Wprawdzie

w zasadzie mozliwe jest réwniez przesuwanie 41izgowe ramienia prowadzacego w prowadnicy
cylindrycznej, jednak w tego rodzaju rozwigzaniu wymagany jest stosunkowo duzy luz
‘ramienia prowadzacesgo w prowadnicy, wskutek czego zwigksza sie zuzycle. Dzigki wychylnemu
osadreniu prowadnicy mozna uzyskaé élizgowe prowadzenie ramienia prowadniczego z mniej-
szym luzem, a takZze dokYadniejsze prowadzenie, przy czym prowadnica obejmuje korzystnie
przynajmniej czedciowo ramie prowadnicze i ma korzystnie postaé tulei prowadniczej.

Inng mozliwo$é wspbipracy ramienia Yradujacego, ramienia prowadzacego i punktu
uXozyskowania mozna uzyskaé za pomoca teleskopowego uktadu ramienia radujgcego
i ramienia prowadzgcego, gdzie ramig prowadnicze jest osadzdne w punkcie’urozyskowania
wychylnie: dokota osi, réwnolegtej do osi talerza obrotowego, oraz wchodzi §lizgowo
w prowadnice¢ slizgowa ramienia Yadujacego, np. w otwér okraglry lub w tréjkatne
wydrazenie, Otwér ten ludb wydrgzenie ramienia Yadujgcego jest przy tym korzystnie
zamkniete na koricu, zwréconym ku vunktowi zasilania rampy zatadowczej, a ramig
prowadnicze jest wykonane jako wydrasone. Uktad teleskopowy ma t€ zalete, ze patrzac od
strony punktu zasilania rami¢ prowadzace koriczy sie przy punkcie uXozyskowania
i podczas pracy nie wystaje poza niego ze zmieniajaca si¢ okresowo dtugodcia.
Prowadnica é1izgowa moze mieé w zasadzie postaé otwarte] prowadnicy tréjkatnej. Gdy
Jednak jest ona wykonana z otworem z zamknig¢tym przednim kotficem lub z wydrazeniem
tréjkatnym, wéwczas nie moga przenikaé do prowadnicy $lizgowej mate czastki odprowa-
dzanego materiatu, przy czym dzigki wydrazeniu w ramieniu prowadniczym istnieje
jednoczeénié przewietrzenie tak, iz nie nastepuje okresowe spr¢zenie powietrza,
zamknigtego w ramieniu prowadniczym. W uk¥adzie napgdowym wedrug wynalazku punkt
utozyskowania ramienia prowadzacego jest przesuwany w zaleznosci od poozenia
wysuwanych czedci rampy zatadowczej, przy czym punkt uozyskowanla ramienia
prowadzacego jest polaczony korzystnie z dfwignia kierujgca, poXaczong z bocznie
wysuwang czg¢$cla rampy zatadowczej. Przemieszczanie punktéw urozyskowania ma przy
tym ten skutek, 2e powlerzchnie, opisywane przez kolice ramion tradujgcych, ulegaja
przesunieciu oraz zmienia sie ich wielkosé.,

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przyktadzie wykonania ne rysunku, na
ktérym fig. 1 przedstawia rampe zatadowcza z uktadem napg¢dowym w pierwszym przyktadzie
wykonania, w widoku z géry, fig. 2 - rozwiazanie z fig. 1 w przekroju wzdtuz
1inii II-ITI, fig. 3 - rampg zatadowczg z uktadem nap¢dowym, w drugim przykYadzie
wykonania, réwniez w widoku z géry, a fig. 4 - odpowiédnie rami¢ prowadzace i wspéx-
pracujacy 2z nim odcinek ramienia *adujacego w pionowym przekroju osiowym.

Rampa zatadowcza ma przy}aczong w bok wysuwana czedé 2, Przesuw te] wysuwanej czgdci 2
Jest wywolywany przez sitownik hydrauliczny 3, ktdéry jest poraczony przegubowo

z nieruchomg czg¢Scig 1 rampy zatadowczej oraz z jej wysuwana czgbcig 2, Wysuwana lub
wychylana obrotowa cze$é 2 rampy zatadowcze] jest osadzona obrotowo dokota osi 4
ztgcza przegubowego na nieruchomej czg$ci 1 rampy. Ramiona tadujgce 5 s3 osadzone na
talerzu obrotowym 7 przegubowo dokoa osi, tworzacej punkt przegubowy 6, przy czym
punkt przegubowy 6 nie pokrywa si¢ z osia obrotu 8 talerza obrotowego 7. Kierunek
obrotu talerza obrotowego 7 jest uwidoczniony za pomocay strzarki 9. Z ramionami
Yadujacyml 5 poXgczone Jest pod statym katem ramig prowadzace 10, ktére jest

obe jmowane przez prowadnice 11. Prowadnica 11 ma przy tym postaé wydrazonego ‘
kamienia $lizgowego i jest potaczona z kierujch d4wignig 13 obrotowo dokota

punktu 12 ulozyskowania, tworzacego oé. Diwignia 13 kierujaca jest przytaczona do
wychylnej obrotowo czedci 2 rampy zatadowczej pod statym katem.
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. Na figurze 1 uwidoczniona jest przy tym liniami ciagtymi wychyina cz¢éé 2 rampy
gatadowczej w potozeniu wychylania. W tym potozeniu wychylenia korice 14 ramion
Tadujgqeych S5 opisuje uwidoczniony 1inia kreskowo-punktowg tor 15 w kierunku strzaziki 16.
Gdy wskutek wciggnigcia hydraulicznego sitownika 3 zostaje wciggnietz wychylna czeéé 2,
wéwczas prowadnica 11 przemieszcza sie w kierunku strzatki 17 do potozenia,uwidocznionego
1linig kreskowo-punktowg. Wskutek obrotu prowadnicy 11 obraca sie réwniez w kierunku
- gtrzatki 17 ramiq prowadzace 10, przy czym krzywa 18 jest opisywana teraz przez
kofice 14 ramion adujgcych 5. Zagarniana powierzchnia ulega w ten sposéb zmnie jszeniu
' pray obrocie w przeclwnym kierunku wychylne) cz¢Sci 2 rampy zatadowczej. Ruch ramion
Yadujacych nastepuje przy tym zawsze od zewngtrz w kierunku #érodka 19 maszyny,

w ktérym umieszczony jest przedmiot Yaficuchowy 20 do odprowadzania materiatu usypowego.
Na rysunku uwidoczniono przy tym jedynie uk*ad po jednej %z obu stron &rodka maszyny.
Po drugiej stronie érodka maszyny znajduje sig uktad stanowigcy odbicie zwierciadlamne
poprgedniego. Prowadnica 11 /przedstawiona w przekroju na fig. 2/ ma postaé tulei,
ktérej otwér wewngtrzny jest dopasowany do przekroju poprzecznego ramienia
prowadzacego 10. Ten przekrdj poprzeczny ramienia prowadzacego 10 moze byé prosto-
katny lub okragty. Prowadnica 11 jest osadzona na kierujaco dfwigni 13 przegubowo
doko¥a punktu 12 urozyskowania. W postaci wykonania, uwidocznionej na fig. 3, czesé 2,
sgsiadujgca 2z bocznym obrzezem nieruchomej czedci 1 rampy zaradowczej, jest osadzona
g mozliwodcig wychylania dokoXa osi 4 poYaczenia przegubowego za pomocg hydraulicznego
sitownika 3, Kazde ramig¢ Yadugace 5 jest osadzone przegubowo dokota osi, tworzace]
punkt 6 przegubowy, na talerzu obrotowym 7; ktéry jest napgdzany dokota osi obrotu 8

w kierunku strzatki 9, Kazde ramig Yadujace 5 zawiera wewngtrzng prowadnice

w postaci otworu okragrego 21, w ktdéry wchodzi flizgowo ramie prowadzace 22,

ogadzone przegubowo dokota osi, réwnolegtej do osi obrotu 8 talerza obrotowego T,

lecz nieprzesuwnie w kierunku osiowym. Punkt 12 utozyskowania znajduje si¢ na
swobodnym koricu kierujacej difwigni 13, ktéra jest potaczona z wychylng czedcig 2

pod statym katem i z ktdéra wspdéipracuje réwniez hydrauliczny sirownik 3.

W uwidocznionym porozeniu wychylnej czg¢sci 2 rampy zatadowczej koniec 14
ramienia Yadujacezo 5 zakre$la uwidoczniony 1linig kreskowo-punktowg tor 15 w kierunku
strzatki 16. We wciagnietym potozeniu czedci 2, osiggalnym przez weiagniecie
sitownika 3 / nie uwidocznionym na rysunku /, koniec 14 ramienia tadujgcego 5
opisuje tor 18, Na figurze 4 przedstawiony jest w przekroju plonowym ukZad
prowadniczy, jaki nalezy stosowaé w postaci wykonania wedtug fig. 3. Otwér
okragty 21 w ramieniu Yadujacym 5 jest zamkniety na swym koricu, zwréeonym ku
koficowi 14 ramienia 5. Uszczelka metalowa przeciwdziata na podobieristwo pierscienia
tXokowego przenikaniu zanleczyszczed migdzy ramie prowadzace a ramig radujace.

W celu umozliwienia wyréwnania ciéniefi, rami¢ prowadzace 22 zawiera wzdtuzny otwér
okragly 23. Czop Yozyskowy 24 w punkcie 12.u102yskowania obraca sig w barylkowatej
panwl Yozyskowej 26, przy czym istnieje réwniez luz osiowy tak, iz w przypadku
wystgpujacych przy nierdéwnej pracy ruchdéw wzglednych pomigdzy czgéclg 2 a rampg
zatadowcza na ramie prowadzace 22 nie moga dziataé za podrednictwem punktu 12
utozyskowania zadne niebezpleczne sity pionowe.

Zastrzezenia patentowe

1. Uk%*ad do napgdzania ramion tadujgcych rampy zatadowczeJ do drazarek
-chodnikowych lub urabilarek z wysuwanymi w bok czedciami do powigkszania powierzchni
rampy zatadowczej, w ktérym ramiona *adujace omlatajg rampe zatadowcza, zad



i \

s 135 647

i
kazde rami¢ Xadujace jJest polaczone przegubowo z talerzem obrotowym oraz Jest
przedtuzone poza swé] punkt poljczenia przegubowego z talerzem obrotowym, za pomodjq
ramienia prrowadzjcego, ktére jest osadzone wychylnie dokota punktu utozyskowania, :
znajdujacego sig¢ poza okregiem, opisywanym przez obiega)acy punkt polgczenia ‘
przegubowere z talerzem obrotowym, orzy czym ramig prowadzjce jest osadzone vrzesuwnie
w swym kierunku wzdXuZnym przy punkcie utozyskowania lub przyv ramieniu radujacym,’
gnamienny tym, 2e punkt /12/ utozyskowania przemieszczany i unieruchamiany
. w wybranym miejscu jest pokaczony z bocgnie wysuwana czedcia /2/ rampy zatadowczej.

2, Uklad wedlug gastrze 1, znamienny tym, 2e punkt /12/

utozyskowania ramienia prowadzacego / 10/ z bocznie wysuwanq czedcla /2/ rampy
gatadowcze] jest poxgczony za pomocg dfwigni /13/ kierujacej.

J_
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