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Mechanizm roboczy dla wózka podnośnikowego lub tym
podobnego pojazdu

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm roboczy
dla wózków podnośnikowych lub tym podobnych
pojazdów, na przykład ciągników kołowych i gą¬
sienicowych.

W znanych pojazdach z mechanizmami roboczy¬
mi podnoszącymi, na przykład wózkach podnośni¬
kowych, mechanizmy robocze są osadzane bezpo¬
średnio lub za pośrednictwem wsporników na
przedniej osi pojazdów w sposób obrotowy, w wy¬
niku czego za pomocą siłowników mocowanych
jednym końcem do masztu a drugim do nadwozia
danego pojazdu, operator realizuje niewielki prze¬
chył mechanizmu roboczego do przodu lub tyłu,
dzięki czemu przy przechyleniu masztu do przodu
uzyskiwane jest łatwiejsze podejmowanie ładunku
na widły a przy przechyleniu masztu z widłami
i ładunkiem, podniesionym na pewną wysokość,
do tyłu uzyskuje się bezpieczniejsze warunki jazdy
i pracy z ładunkiem.

Ponadto w znanych mechanizmach roboczych
spotykane są rozwiązania, w których ka¬
retka z widłaimi lufo innym elemeruteim
nośnym ładunku, montowana jest do masztu w
sposób obrotowy, umożliwiający ich obrót wokół
osi, równoległej do es i. wzdłużnej wózka i położo¬
nej na pionowej płaszczyźnie symetrii: mechanizmu
roboczego, o określony kąt w prawo lub w lewo,
dzięki czemu istnieje możliwość wypoziomowania
wideł z ładunkiem przy jeździe lub pracy na nie-
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wielkich pochyłościach , co z kolei zabezpiecza ła¬
dunek |>rzed zapadnięciem.

Powyżej wyimieniione rozwiązania zabezpieczają
wprawdzie ładunek przed zsunięciem z wideł w
przypadkach pracy na tereriie pochyłym, jednak¬
że nie poprawiają one wairunkSów stateczności wóz¬
ków pracujących na pochyłościach, zagrożonych
przez to utoajtą stateczności bocznej. Obniżona* sta-
iteczność boczna wózka podnośnikowego z ładun¬
kiem w warunkach jaizdy lub pracy na terenie
pochyłym wynika- z tego, że również maszt z wi¬
diami i ładunkiem jest ustawiony pochyło i jego
oś pionowa w tych warunkach nie pokrywa się z
kierunkiem działania siły ciążenia ładunku; nie-
jednokrotmie rzut wypadkowej siły ciążenia ładun¬
ku w takich warunkach znajduje się poza gaba¬
rytami wózka,, podczas gdy powinien znajdować
się na rzucie pionowej płaszczyzny symetrii me¬
chanizmu roboczego, by nie być źródłem powsta¬
nia bocznie działającego momentu wywrotowego,
który tak bardzo obniża stateczność i udźwig zna¬
nych wózków przy pracy na pochyłościach.

Celem wynalazku jest usunięcie tej wady i opra¬
cowanie nowej konstrukcji mechanizmu roboczego
dla wózków i tym podobnych urządzeń podnośni¬
kowych, który posiadałby możliwość kompensowa¬
nia pochyłość i terenu, na którym pracuje i takiego
U5tawi'einia się, że siła ciążenia ładunku będzie
znajdowała się na pionowej płaszczyźnie symetrii
mechanizmu roboczego.
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Cel ten sipelnia mechanizm roboczy według wy¬
nalazku, przeznaczony dla wózków podnośniko¬
wych lufo podobnych pojazdów z hydraulicznym
układem podnoszenia, 'śkładaljąjcy się z masztuj
stałego, jednego lub więcej masztów wysuwa¬
nych, kareuki z osprzętem nośnym ładunku, prze¬
mieszczanej w f< cnie wzdłuż masztu oraz jedne¬
go lufo Więcej wsporników, wyposażonych w gnia¬
zdo do obrotowego połączenia mechanizmu ror
boczego z osią przednią lub ramą pojazdu przez
to, że maszt stały jest połączony ze wspor¬
nikiem (wspornikami) w sposób umoż]f'wia-
jącX i*Z<> obrót w prawo lub w lewo wokół osi
wzdłużnej, prostopadłej do osi pionowej mechaniz¬
mu, z tym, że zarówno oś wzdłużna jak i oś pio¬
nowa położone są ha pionowej płaszczyźnie sy¬
metrii 'fnechanizmu, który ponadto jest wyposa¬
żony_w_ dowolny mechanizm obrotu masztu wo¬
kół osi wzdłużnej.

Zgodnie z wynalazkiem obrotowe połączenie
masztu stałego zewspornikiem (wspornikami) skła¬
da stę z płyty poprzecznej, połączonej nieruchomo
ze wspornikiem wspornikami) oraz sworznia, któ¬
ry jest osadzony obrotowo w powyżej wymienio-
nij płycie poprzecznej i na którym z kolei nie¬
ruchomo psadzony jest maszt mechanizmu robo¬
czego, a mechanizmem obrotu masztu wokół osi
wzdłużnej sworznia jest jeden lub dwa siłowniki
hydrauliczne, ktróe jednym końcem są mocowa¬
ne do masztu stałego a drugim końcem do ele¬
mentu nieobrotowego, jiaprzykład ItjHy poprzecz¬
nej mechanizmu roboczego.

Mechanizm roboczy według wynalazku w wyni¬
ku wyżej wymienionego ukształtowania ma możli¬
wość wykonywania ruchów obrotowych wokół osi
wzdłużnej sworznia i odchylania się w prawo lub
lewo od jego osi pionowej praż takiego ustawie¬
nia na terenie pochyłym, że kierunek siły ciąże¬
nia ładunku w takich warunkach będzie znajdo¬
wać się na, lub w pobliżu pionowej płaszczyzny
symetrii mechanizmu roboczego, nie powodując
obniżenia stateczności bocznej Wózka, dzięki czemu
rtą terenie pochyłym może pracować' nawet z ła¬
dunkiem nominalnym.

Ponadto dzięki zachowaniu w mechanizmach ro¬
boczych według wynalazku, pełnej stateczności bo¬
cznej również przy pracy na terenie pochyłym
uayskano bezpieczniejsze warunki pracy dla opera¬
tora i mniejsze zagrożenie uszkodzenia ładunku.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przy¬
kładach wykonania na rysunku, na którym fig. 1
przedstawia mechanizm roboczy według wynalazku
w widoku z boku, fig. 2 w widoku od strony

^W", a fig. 3—5 — przykłady obrotowego osa¬
dzenia masztu stałego na sworzniu lub czopie ku¬
listym.

Jak widać na fig. 1 i 2 mechanizm roboczy we¬
dług wynalazku składa się z masztu stałego 3

wymrwanego 4 w którego prowadnicach
jest zaiwiesnona na łańcuchach 7 karetto

5 z wititeirii 14 lub innym elementem nośnym ła¬
dunku. Wyauw masetu ruchomego 4 oraz podno-
senie karetki 5 z w&dłaani 14 i ładunkiem 15 od¬
bywa sfiię aa pomocą aUowndfca hydrcuuHcaiego 6
i układu łańcuchów 7. Ponadto do maszki stałego

28

3 m©a;iws.ne są diwiiie pary aiiowraków hydraulicz¬
nych zacl*'Lanych z hydraulicznego układu robocze¬
go wćeŁca podnośniifaoiwieigp z tym, że jedna para
alłoiwir^ikćw 9 jest połączcm jednym końcem z

5 masztem stałym 3 a drugim końcem z nadwoziem
16 wćizka lub pojaadu, który został wyposażony w
d:ny mechadiizm roboczy, a druga pan-a sćłowntfców
8 jećhym końcem jest połąazcoa z4 masztem sta¬
łym 3 a drugllm z płytą 1, która znajduje s»:ę mię-

10 dzy maeiztieim stałym 3 a dwoma wspomilkEffftd 10,
wypoisaionymd' w gnćiaizdo 18 do obrotowego osa¬
dzenia całego mechanizmu roboczego na oeii przęd¬
nej Lub rairoóe wózka atkumulaitorowego lub inne¬
go pojiazićiu. W dolnej bekę poprzecznej Yt masztu

15 sitiaiego 3 osedizony jest ntieruchomo swctrzeń 2,
k'ićiry z kolei: z możliwością wykonywani ruchów
obuci Ciwych jest osadizony równdeż w płycCe 1. Swo-
rzeń 2 jest tak usytuowany, ze jego oś wzdłużna
19 pnzecfJria się pod kątem prostym z osią pćonawą

20 13 przy czym zarówno oś 19 jak też oś 13 leżą na
plionowej płaszczyźnie symetrii 12 mechanizmu ro¬
boczego. .•■■.«

Zastosowanie wynalazku nie jest ograniczona do
powyżej omówionego przykładu. Na przykład swo-
rzeń 2 ma być również odwrotnie mocowany, to
znaczny obrotowo w belce poprzecznej 17 a nieru¬
chomo w płycie 1 a zamiast sworznia możliwe jest
zastosowanie innego odpowiedniego przegubu. Mo¬
żliwe są też zmiany w ilości zastosowanych siło-

^ wnilków hydraulicznych oTaz w rozwiązaniach
szczegółowych poszczególnych elementów mechani¬
zmu roboczego.

Sposób działania mechanizmu roboczego według
wynalazku jest następujący:

35 Po zmontowaniu mechanizmu roboczego na wó¬
zku akumulatorowym lub innym pojeździe, wypo¬
sażonym w hydrauliczny układ siłowy i podłą¬
czeniu siłowników hydraulicznych mechanizmu ro¬
boczego do tego układu wózek podnośnikowy jest

40 gotowy do pracy. O ile praca ta odbywa się na
terenie pochyłym, na którym prawa para kół, pa¬
trząc z przodu na mechanizm roboczy z ładun¬
kiem jest położona wyżej od lewej pary kół, cały
pojazd wraz z mechanizmem roboczym jest pochy-

49 lony w lewo, co znacznie obniża stateczność bocz¬
ną wózka, który w takich warunkach może bez¬
piecznie podnosić już tylko znacznie mniejsze ła¬
dunki. W takiej sytuacji operator przed podjęciem
ładunku 15 zatiift lawy sftawntk hydraultazny 8, a

50 wysuwające się tłoczysko 8 spowoduje obrót man¬
tu stałego 3 wokół o* wodłużnej 19 awkftiailiia 2
w pnrato aż do uzydaattte ptonjowego ustew&enia
mamntju 3 z masztem wymwtnym 4, karetką 5,
wodtetrri 14 i Ładunkiem 15, pozy którym kierunek

55 dEftałanOa sOy ctążertóat Ładunku 15 leży na lub w
naJtoMsaym sąsiedztwie pionowej płaszczyzny sy-
metófc 13 meieh^ntattu roboczego, oMeJ* cnemu
uzyskuje stię załataną sta/teozność bokazną wózka,
mazldrwość podnoszenaa ładuntków nominalnych

M rownOeŻ na terenie pochyłym oraz zabeiaptazeirte
ładunku 15 pnzed zBWrtiejdaem z wideł 14.

Po uzyskaniu pionowego, zgodnego z kierun-
Jsfiem działania siły ciążenia ustawienia mechani¬
zmu roboczego, zasilanie lewego siłownika 8 zo-

w staje wyłączone. W razfce powrotu wózka do pracy
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na .taneniie plaisfldjm, prjzez zastilainde lewego sliłow-
ruka 8 z drugiej sitircny, matazt wiraca w pierwot¬
ne położariie; tj. pJomofwe względtemi osd kół poja¬
zdu. O ile na danym terenie prawa para kół znaj¬
dzie się poniżej położenia lewej pary kół, zapew¬
nienie pionowego, zgodnego z kierunkiem działania
siły ciążenia, ustawienia mechanizmu roboczego,
operator realizuje tak jak poprzednio lecz za po¬
mocą prawego siłownika hydraulicznego 8.

Zastrzeżenia patentowe

1. Mechanizm roboczy dla wózka podnośnikowego
lub tym podobnego pojazdu z hydraulicznym ukła¬
dem podnoszenia, składający się z masztu stałego,
jednego lub więcej masztów wysuwnych, karetki
•z osprzętem roboczym przemieszczalnych w pionie
wzdłuż masztu wysuwnego oraz jednego lub więcej
wsporników z gniazdem do obrotowego połącze¬
nia mechanizmu roboczego z osią przednią lub ra¬
mą pojazdu, znamienny tym, że maszt stały (3) jest
połączony ze wspornikiem (wspornikami) (10) w
sposób umożJijwtiajjący jego oJbrót w praiwo łub le¬
wo względem osui wztdJłrużmej (10) prtostopadłej do
osi pdldnaweij (13) przy azym zarówno oś (13) jak i
oś (19) anaijdiuiją stię na pioriawej płasaazyżnije sy-

FlgM Fig.2

melttriilii (12) mechainfariu, oortaiz że jest wyposażony w
dowodny mechamozm ofarotu masetu (3) wokół osi
wzdłużnej (19).

2. Mectonłitzm roboczy według zasfcrz. 1, znamien-
5 ny tym, że obrottolwie połąazenlie matabu stałego

(3) ze wspoimiiktiem (iwspDitntteamti) (10) składa się
z płyty popnzecznej (1), połączonej nieruchomo ze
wsporniMeni (wspoirinliikiami) (10) oraz sworzntia (2)
o osi wzdłużnej (19), który osadzony jest obroto-

10 wo w płydiie (1) i, na którym nderuchomo osadzony
jest maisat stały (3).

3. Mectolntiizm roboczy według za<sfcrz. 2, zna¬
mienny tym, że swonzeń (2) jest nderuchomo osa¬
dzony w dolnej belce potpuzecznej (17) masdtu sta-

15 łego (3) a obrotowo w płycfoe (1).
4. Mechaindizm roboczy według zastrz. 1,, zna¬

mienny tym, że mechandizsn obrotu masztu sta¬
łego (3) wokół osfr wzdłużnej (19) stanowdą jeden
lub dwa stitoiwniitki hydrauliczne (8), które jednym

20 koncern są mocowane do masztu sjtałego (3) a dru-
gilm końcem do elementu rdeobrotowegoi, na przy¬
kład płyty (1) mechanizmu roboczego.

5. Mechamdzm robolozy według zastrz. 2 albo «3
albo 4, znamienny tym, że płyta (1) ze wsporni-

3Q kóem (iwsporiniiJkamd) (10) stanowi nierozłączną ca¬
łość.
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