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D2WIG WYPOSAZONY W UKLAD PRZETWARZANIA DANYCH

Niniejszy wynalazek dotyczy dZwigu wyposaZonego w uklad przetwarzania danych,

W istniejacych systemach jednym z parametréw zmiennych wykorzystywanych do obliczen
lub do okre$lania aktualnego promi.en:lé wysiggu d2wigu Jjest obcigZenile wysiggnika diwigu,.
Promien uiaiggu dzwigu zwykle Jest sygnalizowany za pomoocg wWskaZnikéw bezpiecznego
obcigz2enia 1 jest wykorzystywany do okres$laniam aktualnego obcigZenia roboczego 1 do
okreilania bezpieoznego oboilg2enia roboozego, PoniewaZ obcigzenie peilni funkcje parametru,
system obliczeniowy dtui(gu powinien byé wyskalowany dla okre$lonych oboigzedi, katda nie-
wielka zmiana sztywnoécl'wyslggnika diwigu tego semego typu bedzie wymagaé noweJ i zréini~
cowaneJ kalibracji, ktéra jest droga, czasochionna i1 podatna na biledy.,

Znane sq wskaZniki bezpiecznego obcigZenia dla dZwigéw uwzglednlajgce ré2ne zmienne
zwigzene ze stosowaniem diwigu, takie jak kat machylenia wysiggnika, diugo$é wysiggnika,
wyposazenle dfwigu, kqt obrotu wzglgdem podstawy, nos$noéé, liczba pasm lin, Zmienne te
dalej nazywane bedq zmiennymi diwigu.

Wskutek tego, 2e w ogbélnie stosowane] praktyce przyjeto korzystaé z wielu zmiennych
do okreélania wspomnianego udZwigu Jest to wykonywane wieloma sposobami, z ktSrych je-
den polega na pomiarze napigola 1liny nosnej za pomocg odpowiedniego dynamometru i kgta
nachylenia wyslggnika oraz na skorelowaniu tych zmiennych za pomocg krzywki dopasowane]
do okreilonej diugoécd wysiegnika i wyposaZenia diwigu, krzywka jest wykonana tak, 2e
jJeJ ksztalt odpowiada w sposéb proporcjonalny tablioy okreélajgcej dopuszozalng noénoéé
dla zadanej diugodoci wysiggnika, Krzywka musi byé zmieniana w przypadku stosowania
innego wyposazenia d4wigu lub innej diugoécl wysiegnika, co jest kilopotliwe 1 mo2e sta-
nowlé przyczyne¢ kolejnego bigdu. Przykladowo, Jjezell obcigzenle jeat przykladane do
wysiggnika, ktérego diugosdé zmajduje si¢ migdzy skalowanymi wartofclpmi, dokiadne
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obciazenile robocze jest okreélane przez zmiang ksztaltu krzywki, co otwilera drogg dla
biedéw 4 powodujé naruszenie zasady wzaJjemnsj odpowilednio$ci miedzy podobnymi maszynami.
Ponﬁdto, wyoinanle krzywek specyfioznych dla kazdego wyposazZenia jest Zmudne, Majgc na
uwadze zredukowanie tyoh problembéw mozna wyrazié te zmienne 1 ksztalty krzywki w formie
oporno$ci elektrycznych 1 poréwnywaé Jje w ocelu wykrycia istnienia niebezpileczeristwa
sytuacji. Kazda zmienna Jjest zwykle odzwiercledlana na tarozy wskaZnika gléwnego. Syste-
my tego rodzaju sa w efekcie komputeraml analogowymil o maioj elastycznodcl wynikaJjqeoe]
z konlecznoéci dokiladnego kalibrowania kazde] zmiennej za pomocg okre$lonego ukladu.
Wobec tego zmiana parametréw moze wymagaé catkowlcie nowego ukltadu.

Przedmiotem wynalazku Jest dZwig wyposaZony w uklad przetwarzania danych, zawierajgcy
blok do okreélania kata Q, migdzy podstawg dZwigu a wysl¢gnikiem przy podstawie diwigu
w plaszczyinie pionoweJ, blok do pomiaru diugoédcl wysiegnika od jego podstawy do
glowicy, blokl czujnikowe 1 pomiarowe przeznaczone do pomiaru, przetwarzania 1 przesy-
lania danych cyfrowych odwzorowujacych wielkoéci zmierzone zwigzane z katem migdzy
podstawa dfwigu 1 wysiggnikilem 1 diugoéclg wysiggnika, czujnik obcigzZenia dZwigu oraz
mikroprocesor, ktérego wejScia informacyjne sa polgczone z wyjéolami bloku do pomiaru
kata migdzy podstawg diwigu a wysi¢gnikiem przy podstawie diwigu i z wyjSciami bloku do
pomiaru diugodci wysiggnika od podstawy do glowicy, wyJjécla informacyjne sg polgczone
ze wskaZnikiem warunkéw, w Jakich znajduje si¢ pracujgcy dZwig, a wyjsdcla sterujgce sg
polgczone z urzgdzenlaml sterujgcymi dzialaniem zespoldéw roboczych dfwigu oraz urzgdze-
niaml sygnalizujgcymi. Zgodnie z wynalazklem diwilg zawiera urzgdzenie do pomiaru rézni-
cy kgtéw /Q6 -'Q1/ migdzy katem Qb mierzonym przy podstawle wysiggnika diwigu a kgtem 01
mierzonym przy glowicy wysie¢gnika diwigu polgczone z wejéclami informacyjnymi mikro-
procesora,

Urzgdzenie do pomiaru réZnicy katéw /Qb - Qi/ zawlera gérny inklinometr umieszoczony
przy glowicy wyslegnika, dolny inklinometr usytuowany przy podstawile wysiegnika oraz
komparator przeznaczony do wytwarzanla sygnaltu elektrycznego odwzorouwujgcego réznice
/'do - Qi/' ktérego wyjéoie jest polgczone z Jednym z weJ$§é- informacyjunych mikroproce-
sora. Do wyjdcia gérnego inklinometru jest dolgozony kabel bedgcy ling noéng wykorzysty-
wany do pomiaru ditugofci wysig¢gnika, ktéry to kabel w ten sposéb jest wykorzystywany do
przesylania sygnaléw z gérmego inklinometru,

Jedna z rolek detektora obocigZenia, predkoéci i kierunku przemieszczania sig¢ liny
noéneJ jest wyposaZona W sygnalizatory usytuowanme v jednej 1linii przechodzgce] przez
érodek rolkl w pewnym odsteple od $rodka rolki, a na obudowle detektora usytuowane sg
czujniki przeznaczone do rejestracji momentéw przejscia aygnalizatbréw przez punkty
lokalizaoJji czujnikéw, przy czym czujyniki sa polgczone z przetwornikiem, przetwarzajgcym
sygnaly elektryczne odwzorowujgce predko$é obracania si¢ jednej z rolek i kierunek jeJ
obrotéw w informacj¢ cyfrows, nadajgqca sig do wykorzystania przez mikroprocesor, jako
informacja o prgdkoéol i kierunku przemieszczania sig liny nosdnej. Przynajmniej jeden
Zz sygnalizatoréw stanowi magnes trwaly,

Korzystnym Jest, gdy na jednej z rolek usytuowane sg trzy sygnalizatory stanowigce
magnesy trwale, przy czym dwa z nich sg usytuowane na jednej =z powlerzchni czolowych
rolkli w JedneJj 1linii przechodzgcej przez $rodek rolki w pewnym odstepie od érodké,

a trzecl jest usytuowany na drugiej powlerzchnl czolowe] rolkl naprzeociwko jednego
z magneséw trwalych usytuowanych na pilerwszej powierzchni, ) .

Zaletg rozwigzania wediug wynalazku Jest to, Ze mikroprocesor zawiera bloki pamigoi
przeznaczone do zapamlgtywania wartoécl dopuszozalnych obeilgzert dla okredlonych wyslegédw,
komparatory poréwnujgce wyniki obliczone przez mikroprocesor z warto$ciami dopuszczalnymi
oraz blokl sterujgce wytwarzajgce sygnaly sterujgce dziataniem blokéw sygnalizacyjnych
oraz blokéw roboczych diuigu.hxorzystnym Jest, gdy mikroproocesor zawilera blok sterujacy
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dzialaniem uktadéw nadgznych sterujgoych dzialtaniem mechanizméw regulacji diugoboci
wysiggnika, regulacji diugoéci liny noénej, podnoszenia wysiggnika i kqta obrotu,

a przez to zapewnlajgcy regulacj¢ oboig2enia liny noénej diwigu 1/lub ustawienie wysie-
gnika w wymaganej pozycjl. Jest oczywiste, 2e w wyniku zastosowania mikroprocesora

1 wej$é danych mozna nie tylko wykorzystaé do obliczed wilelkyg 11044 danych dla okreéle-
nia bezpiecznego obcigzenia okreslonych warunkéw, lecz 1loéé wejéé moze byé praktycznie
nleograniczona. ‘

Kolejna zaleta polega na tym, 2e przy wprowadzeniu korekt uwzgledniajgcych konkret-
ne wtadcivwoécl sprzgtu istnleje mozliwoéé zaktualizowania obliczeli poprzez zreprogramo-
wanie mikroprocesora w zamian wycinania nowych krzywek, wprowadzania nowych ukladéw lub
zmiany kart dopuszczalnych warunkéw pracy, co jest niezbedne przy zmianie wyposazenia,
to jest przy zmianle bociana lub zastosowania ré2znych przediuzaoczy kratkowych,

System Jjest w stanie obliczyé aktualny promled stunowigcy rzeczywistq wartosé
zmodyfikowang dla konkretnego obcigzenia, Wobeo powyzszego wskaZnik bezpiecznego obcig-
2enia zawsze wysSwietla prawidlowe dane uwzgledniajgqoe aktualny promieri w kazdym polozZe-
niu, a zatem operator Jest clggle informowany o rzeczywistym stanie bezpieczehistwa pracy,

Nastepna zaleta nieosiggalna dotychoczas polega na tym, Ze ten sam mikroprocesor
moze byé wykorzystany do uzyskiwania danych nie zwilgzanych $ciéle z obclgZeniem, takich
Jak ciénienie w ogumieniu, czas pracy urzgdzenia, czas pozostaly do nastg¢pnej obsiugi
technicznej lub nawet danych dotyczgcych obslugi, Nie jest przy tym wymagany dodatkowy
sprz¢t, a Jedynie nowe oprogramowanie, )

Nale2y wiec docenié to, Ze operator musi zwracaé uwage tylko na jedmo urzgdzenie
wskazujgce, w ktérym kazda 23dana informacja moze byé przedstawiona w postaci alfanume-
rycznej., Jako pomoonicze moggq byé wykorzystane proste wskaZniki analogowe wskazujgce
wartodcl zaokrgglone aktualnego obcigzenia robooczego i bezplecznego obcigzenia roboczego
w tomach,

Dodatkowg zaletq Jest to, 2e gdy dfwig nie Jest obcigZony, lecz wysigegnik jest
w dolnym polo2eniu, moze byé latwo wykonany ukilad zabezpleczajgcy ostrzegajgcy operatora
przed vwprowadzaniem wyslggnika do obszaru niebezpiecznego kgta znajdujgqoego sie¢ oo
prawda wewnatrz obszaru polozenia $rodka geometrycznego, lecz na zewngtrz obszaru
polozenia Srodka cigzkodci diwigu. o

Jeszcze nastepng zaletq Jjest to, 2e przy zmianie przepiséw bezpleczeristwa, lub gdy
operator przemieszoza sl¢ z Jednego kraju do druglego, w ktérym obowilgzujgq inne
przepisy bezpleczeristwa, mozna Jje latwo zaprogramowaé w mikroprocesorze bez konliecznosci
dokonania fizyocznej wymiany wskaZnika, to jest wymlany krzywek lub ukladbw,.

W przypadku, gdy wymagane sg urzadzenia automatycznego wysuwania lub skiadania
wysi¢gnika, mozna w prosty sposéb wykorzystaé dane przetworzone w mikroprocesorze do
sterovania uwruchamianymi przez uklady nadgzne mechanizmami regulacji diugoécil wysiggnika,
diugosdoci liny, kgta podniesienia 1 obrotu lub warto$cil obcigzenia.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przykladzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia podniesiony dZwig zmontowany na poJjeZdzie, w ktSrym zastosowano
uyﬁalazek, fige 2 - schemat blokowy systemu przetwarzania danych déwigu zawierajgcego
wskaZnik bezplecznego obcigzenia wediug wynalazku, fige. 3 ~ schemat blokowy szozeg§idw
ukladu mikroprocesorowego dla systemu pokazanego na fig. 2, fig, » - szkic tablicy z ele-
mentami wyéwietlajgcyml stosowany w systemle przedstawionym na fig. 2, fig. 5 - urzgqdze-
nie mierzgce clgzar oraz uklad okredlania predkodcl i kierunku przesuwu liny noénej
przeznaczone do stosowania w diwigu przedstewionym na fig, 1, fig. 6 - urzgdzenie °
i1 uktad z fig. 5 umieszczone na diwigu z fig. 1, fig, 7 - ukiad okre$lania predkoéci

. 1 kierunku przesuwu liny noénej z fig, 5 przedstawiony w ipnym widoku.
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DZwig przedstawiony na fig. 1 Jest jednym z wielu, ktére mogg byé wyposazone w ukiad
przetwarzania danych wediug wynalazku, DZwig zawilera teleskopowa dolng ozg$é wysiegnika 1,
Jedng lub wigce]) wysuwanych czgéci gérnych 2 z mozliwo$olg mocowania do nich bociana 1lub
innej 1ozyskoweJj .konstrukcji noénej, nadbudowe diwigu 3, na ktére] jest\umooouana kabina 4,
urzgqdrenie podnoszgoe % /podnoénik hydfauliozny/ sluzgce do podnoszenia wysiggnika
‘41 podwozia pojazdu 6, Nadbudowa diwigu 3 Jest umocowans na pojeidzie 6 w sposéb pozwala-
Jgoy na obracanie sie jej woké: osi 7,

W stanie nieobcigzonym girowica diwigu 9 Jjest podniesiona pod kgtem Qo w przyblizZeniu
réwnym /oclg¢zar wlasny powoduje niewilelkie zré2nicowanie / katowl przy stopie diwigu lub
u podstawy wyslegnika 1 moze byé zmlerzony za pomoog'odpowiedniego detektora w poblizu
przegubu wysiegnika 8 u podstawy wyslegnika lub na urzgdzenlu podnoszgcym 5, W stanie
obcigZonym przedstawionym za pomocg linli przerywanych na fig. 1, glowlca znajduje sie
pod katem podniesienia Q1. Kat Q1 moze by¢ zmierzony za pomocg odpowliedniego detektora
prgy glowiloy wysiggnika, Inne detektory s3 umisszczone na podstawie wysiegnika w poblizu
przegubu wysiegnika i wzdiuz wysiggnika /jezeli Jest to potrzebne/ i sg wykorzystywane
do ustalania ksztaltu nieznieksztaiconego wysiggnika,

Diugo$é wysigznika od przegubu 8 do glowicy 9 moze byé zmierzona za pomocg odpo-
wiednich Srodkéw takich jak kabel bilegngcy od glowicy wysiggnika do bgbna z naciggiem
sprezynoWwym umieszczonego u podstavwy wysi¢gnika, Beben jest poljczony z przetwornikiem
cyfrowym, Kabel opr6ocz pomiaru d*ugodol wysiegnika jest wykorzystany do zasilania
gérnego inklinometru 21 umieszczonego W gloulcy wyslegnika i okredlajgcego kgt Q1.
Sygnaly z inklinometru 21 sy przesylane za pomocs kablea, Dla stanu nleobecigzonego
promied Ro moze byé zatem obliczony przez mikroprocesor umieszozony na dZwigu, a wynik
moze byé wyprowadzony tgqoznle z danymi z detektoréw dc urzgdzenia 10, wyswietlajgcego -
wyniki, umieszozonego w kabinie 4, W stanie obciqzonym‘odohylenie wysiggnika ku dolowi
powoduje mmniejszenle kgta glowicy wysilegnika do wartosbci Qs réwnoozeénie promien wysig-
gnika zwigksza si¢ do wartoéci Rie Zaréwno odchylenie jak promiefi mogg byé iatwo sygna~
lizowane w postacl cyfrowej na urzgqdzeniu wyswietlajgcym 10. Ze wzgledu na to, Ze odohy-
lenie wyslg¢gnika ma samo w sobie'granioznq wartoéé bezpleczng, zwigkszenie promienia od-
wzorowujJe skionno$é diwigu do wywracania sig, a zatem zwigkszenle promienia, ktéry to
promieri tez jest wqrtoéoiq zmienng, musi byé uwzglednione przy modyfikacji oboigsenia
granicznego dla zadanego promienia Ro. Ograniczenie wspomnianych zmiennych dfwigu do da=
nych cyfrowych zapewnia dokiadnoéé i efektywnoéé wykorzystania danych, Zaréwno przed, Jjak
i w chwili osiggnigcia Jakiejkolwiek granicy bezpieczeristwa mikroprocesor poﬁoduJe wysia-
nie alarmowych sygnaléw diwigkowych za pomocg akustycznego urzqdzenia alarmowego 24
1/1ub pojawienie sie¢ optycznych sygnaléw alarmowych na urzgdzeniu wyéwietlajgoym 10,
réwnoczeénie moze byé uruchomiony przekazZnik przerwania pracy 26 w celu ochrony przed
wejdcliem do niebezpieoénych warunkéw praoye.

Na fig, 2 przedstawiono schemat systemu przetwarzania danych dfwigu, w ktérym detek~
tory 1 elementy kontrolme 11 1 21 wprowadzajg ré2ne zmiennae déwigu do mikroprocesora 22,
ktéry vjproundzu przetworzone dane W postael oyfrowej na urzgdzenie wyswiletlajagce 10,

Chociaz nie zostalo to pokazane, wygodnie jest wykorzystywaé urzgqdzenie obrazujgce 10
do wyswietlania innych informacji, takich jak cidnienie w ogumieniu i godziny pracy
silnika, Réwniez wygodne jest wykorzystywaé mikroprocesor do wskazywania na urzgqdzeniu
obrazujgoym okreséw obsiugl techniocznej dla calej jednostkl, Wynalazek zapewnia wigc nie
tylko dokladniejsze przetwarzanie i1 wyswietlanie danych, leoz réwniez mozliwoéci upamie-
tnienia 1 wyéwietlania innych danych nie wykorgzystywanych w normalnym wskazZniku bezpie~
ozefistwa obcigzenia, - - o
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Chooiaz znanych Jest wilele rozwigzari przetwornikéw cyfrowych przekazujgqcych dane do
mikroprocesora 22, niektoére z nich sg skonstruowane specjalnie do stosowania w uktadzie
wediug wynalazkue W szozegdélnodcl za nowe uwaza sig rozwigzania zastosowane w urzgdzeniu
mierzgqoym oigzar 16 i przetworniku szybko$ci przesuwu liny noénej, ktére sg polgozone
W Jeden blok detektora 30 pokazany na fig. fig. 5 do 7,

W detektorze 30 umocowanym na wyslegniku pomiedzy glowiogq 9 1 podstawg 8 mnajdujg
si¢ zasadniozo trzy rolki lub krqzki 31, 32 1 33, Rolki 31 i 33 sq usytuowane w jedne}j
1inii réwnolegtej. do liny noénej 35, a érodkowa rolka 32 jest przesunicta wzgledem tej
lindi w taki sposbéb, ze oplera si¢ o ling¢ noéng. Kazda zmiana nacigqgu liny noénej, to
Jest zmiana obclgzenia od wartosci W, do W, wywoluje tendencje¢ przesunigcia rolki 32
i ta tendencja mo2e byé zmierzona za pomocg czujnlka nacisku 40, Na fig, 5 mozna zauwa-
2yé, %e kazda rolka 31 do 33 jest umocowana odpowiednio w blokach 37 do 39, a kazdy
blok Jest polgozony za pomocg olenkich, zasadnlczo elastycznie sprezynujgcych oczeéci 36
stanowigcych fragment tego samego scalonego ozlonu, w ktérym znajdujq sie¢ bloki 37 do 39,
a czgécl te sy wykonane z polimeru elastyczrnego, takiego jak nylon lub podobny, Cienkie
ozeécl 36 pozwalaja na odchylanie sig pod obcig2Zeniem bloku 38 wzgledem blokéw 37 i 39,
lecz uykazujq”tendencjg do zmnie jszania wszelkich sii dzlatajgcych na czujnik nacisku 40
wskutek taroia wystegpujgoego podczas ruchu liny noénej 35 wzgledem krgqzka 32,

Dla przekazywania sygnalu przemieszozania liny noénej, Jjedna z rolek, W rozwazZanym
przypadku rolka 31, Jest wyposaZona w parg magneséw trwatyoh 42 o przeciwnych biegunach
ustawionyoh w 1linii przechodzgce] przez $rodek rolkl oraz w trzeol magnes umieszczony
na przeciwnej stronie rolki jak pokazano na fig, filg, 5 1 7. Czujniki 44 sq umocowane
w detektorze 30, kt6éry w sposSdb cyfrowy przekazuje ruch rolki a wigo i liny nodnej
do mikroprocesoraes )

Konkretne korzyéol daje zastosowanie bloku interfejsowego dla mikroprocesora z fig.2,
Pozwala to dolgozaé do systemu Jedng lub wiecej zaprogramowanych ptytek, wobec czego
mogg byé dodatkowo uwzgledniane nowe przepisy bezpieczeristwa, stosowanie przepisu prze-
znaczonego dla oceldéw ozarnej skrzynki, to jJest mogg byé wykonywane ciggle zapisy warun=
kéw bezpleczenstwa 1 oigqgle zapisy planowanych ozynnoécli obsiugi,

Poniewaz ukiad okre$la ruch liny wyclggowej i aktualne polozenie glowicy wysiegnika,
dane te mogg byé w latwy sposéd wykorzystane do sterowania systemu nadgZnego polgozonego
z napgdem obrotéw podnoédnika, podnoszeniﬁ i zmiany diugos$ci wysig¢gnika dla uzyskania auto-
matyoznego wysuwu, wobec ozego operator dZwigu moze programowaé oboigzenie dla wymaganego
wysiegu pozwalajqoc procesorowl sterowaé wzgle¢dnym ruchem ré2nych ozeéoil ruchomych dfwigu,

Zastrzez2enia patentowe

1. Diwig wyposazony w uklad przetwarzania danych, zawlerajgqoy blok do okreédlania
kqta Q, mi¢dzy podstawg dizwigu a wysiggnikiem przy podstawle dZwigu w plaszczyZnie
plonowej, blok do pomlaru diugoécl wysig¢gnika od jego podstawy do giowioy, bloki czujni-
kowe 1 pomiarowe przezmaczone do pomiaru, przetwafzania i przesylania danych oyfrowych
odwzorowujgcych wielkodcl zmlierzone zwigzane z katem migdzy podstawg diwigu 1 wysiggni-
kiem i diugodolg wysieggnika, ozujnik sbecigZenia diwigu oraz mikroproéesor, ktérego
weléola informacyjne sq polgczone z wyjéclami bloku do pomiaru kgta miedzy podstawg
d4wigu a wysileggnikiem przy podstawle dfwigu i z wyjéciami bloku do pomiaru diugoéoci
wysiggnika od podstawy do glowilcy, wyJj$cia informaoyjne sg polgoczone ze wskaZnikiem
warunkéw, w Jjakich znajdude sle pracujqcy diwig, a wyjéocla sterujace sg polgczone
z urzqdzeniaml sterujqoymi dzialtaniem zespoléw roboczych dfwigu oraz urzgdzeniami
sygnalizujqoymi, znamienny tym 2e zawlera urzgdzenie do pomiaru réznicy
kqtdw /Qo-qi/ miedzy kgtem /Qo/ mierzonym przy podstawie /8/ wysiegnika /1/ dfwigu
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a katem /Q1/ mierzonym przy glowioy /9/ wysiggnika /1/ diwigu polgczone z wejbciami
informacy jnymi mikroprocesora /22/, .

2, DZwig wediug zastrz, 1, z namienn y t y m, 2e urzgdzenie do pomiaru
réznicy kgqtéw /QO-Q1/ gawlera gdérny inklinometr /21/ umiseszczony przy glowiey /9/
wysiggnika /1/, dolny inklinometr /11/ usytuowany przy pcdstawie /8/ wysilegnika /1/ oraz
komparator przeznaczony do wytwarzanlo sygnalu elektryoznego odwzorowujgcego réznice
/QO-Q1/, ktérego wyjéoie jest polaczone z jednym z wejié informacyjnych mikroprocesora/22/,

3. Dzwig weditug zastrz, 2, znamilenny tym 2e do wyjécla gornego inklinowe~
tru /21/ jest dolgczony kabel jako lina noéna /35/ wykorzystywany do pomiaru dlugoééi
wysiggnika /1/, ktéra to lina nodna /35/ w ten sposSb jost wykorzystywana do przesylania
sygnaléw z gérmego inklinometru /21/,

4, Diwig wediug zastrz, 3, znamienny tym 2e jedna z rolek /31/ detektora/30/
obcigzenia, predkodci 1 kierunku przcmisszczania sig liny nosnej /35/ jest wyposazona
w sygnalizatory /42/usytuowane w jedneJ 1linii przechodzgcej przez érodek rolki /31/

w peunym odsteple od érodka rolki /31/, a na obudowle detektora /30/ usytuowane sg
czujniki /4li/ przeznaczone do rejestracji momentéw przejscia sygnalizatoréw /42/ przez
punkty lokalizacji czujnikéw /4k/, przy czym czujniki /LlL/ sg potaozone z przetwornikiem,
przetwarzajqcym sygnaly elektryozne odwzorowujace predko$é obracania sie¢ jednej z rolek/31/
i kierunek jeJ obrotéw w informacje¢ cyfrowg, nadajgcg sig do wykorzystania przez mikro-
procesor /22/, Jjako informacja o predkodoi 1 kierunku przemieszozania si¢ liny noénej /35/,

5. Diuig wediug zastrz, 4, znamienny ¢ty m, Ze przynajmniej jeden z sygnali.
zatoréw /42/ stanowl magnes trwatly. .

6. Diwig wediug zastrz, 5, znamienny t ym %2e na Jedng] z rolek /31/ usytu-
owane sg trzy sygnalizatory /42/ stanowigce magnesy tiwate, przy czym dwa z nich sg
usytuowane na jednej z powierzchni ozolowych rolki /31/ w jednej linii przechodzgcej przez
$rodek rolkli /31/ w pewnym odsteple od $rodkae, a trzeci jest usytuowany na drugie]
powierzchni czoiowej rolki /31/ naprzeciwko jednego =z magneséw trwalych usytuowanych
na plerwszej powierzchni, - -

ST
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