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obrotowych wozkéw trawersowych suwnic
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Przedmiotem wynalazku jest uktad mechanicz-
no-elektryczny, zabezpieczajacy skrajne dojazdy
obrotowych wo6zkéw trawersowych suwnic.

W wykonanych suwnicach zabezpieczenie skraj-
nych dojazdéw, stanowi zasadniczy problem bez-
pieczenstwa pracy tych suwnic, Problem ten
znacznie wzrasta w przypadku suwnic trawerso-
wych, w ktérych oprécz dojazdéw suwnicy i wobz-
ka wystepuje obr6t trawersy i uzyskanie mini-
mum martwego pola zasiggu trawersy i suwmicy
stanowi do dzisiaj problem praktycznie nie roz-
wigzany. Stosowano dzwigniowe wylgczniki kran-
cowe, $ledzace ruch linowy wézka, suwmicy oraz
ruch obrotowy trawersy. Przy czym dla zabezpie-
czenia wielu polozeni trawersy wézka i suwnicy,
stosowano duza ilo§¢ tych wylgcznikéw, celem
zmniejszenia martwego pola zasiegu trawersy. W
przypadku stosowania trawers o ré6znych rozpie-
toSciach, sytuacja jeszcze bardziej , sie kompliko-
wata, gdyz kazdorazowo przy zmianie trawersy
wymagalo to ponowmnej regulacji wylacznikéw
krancowych lub zmniejszenie pola obstugi suwni-
cy, albo zmmiejszenia wspOtczynnika bezpieczen-
stwa pracy suwnicy, co jest niedopuszczalne, Ogél-
nie biorgc stosowany dotychczas system wylacz-
nikéw krancowych umieszczonych na linii zagro-
_Zenia ma nastepujace wady: mala pewno§é dzia-
tania z mozliwoScia przeklamania, duza ilo§¢ wy-
laczniké6w krancowych umieszczanych w réznych
miejscach wobézka, suwnicy i jezdni suwmicowej
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oraz brak mozliwo§ci szybkiego przelaczenia wy-
lacznikéw w przypadku zmiany diugosci trawer-
sy.

Celem wynalazku -jest zabezpieczenie skrajnych
dojazdéw woézka trawersowego w zaleznoéci od je-
go chwilowego poloZenia na suwnicy, oraz diugoéci
podwieszonej trawersy, za pomdcg prostych srod-
kéw technicznych, latwych do osiggniecia i pew-
nych w ruchu z mozliwoécig sterowania bezpos-
rednio pradem giéwnych silnikéw,

Cel ten zostat osiggniety przez zastosowanie
ukladu mechaniczno-elektrycznego zaopatrzonego
w nastawniki jazdy i obrotu oraz styczniki i co
jest charakterystyczne — woézek jest wyposazony
w drogowy sterownik jazdy napedzany w znany
spos6b, najlepiej za poSrednictwem liny i przek-
ladni z bebnem, oraz wyposaiony w zamocowany
na obrotowej czesci wbzka wraz z trawersg — ste-
rownik mechanizmu obrotu trawersy, napedzany
najlepiej za poSrednictwem przegubowego sprze-
gla i wzdluznego kompensacyjnego przegubu oraz
zgbatej przekladni, za$§ sterowniki jazdy i obrotu
maja swoje pierScieniowe styki polgczone szere-
gowo w ukladzie elektrycznym jednoczeénie ze
stycznikami sterujgcymi zaré6wno silnikiem mecha-
nizmu jazdy woézka jak i silnikiem mechanizmu
obrotu trawersy, przy czym sterownik - jazdy wéz-
ka odzwierciedla aktualne polozenie woézka na
moscie suwnicy, a sterownik mechanizmu obrotu
trawersy odzwierciedla aktualny kat obrotu tra-
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wersy. Drogowy sterownik jazdy woézka ma pier-
Scieniowe styki przezmaczone dla sterowania sil-

" nikiem jazdy' wézka oraz pierScieniowe styki do

sterowania silnikiem obrotu trawersy. Sterowmik
mechanizmu obrotu trawersy ma pierscieniowe
styki przeznaczone do sterowania silnikiem jazdy

~wbzka oraz pierécieniowe styki do sterowania sid-
nikiem obrotu trawersy. Silnik napedu jazdy suw-.

nicowiego wozka migdzy nastawmikiem obwodu sil-
nika, a uzwojeniem stojana ma potgczenie poprzez
pierscieniowe styki drogowego sterowania dla jazdy
wbézka i szeregowo z nimi polgczone - pierscienio-
we styki dla jazdy wozka — sterownika obrotu
trawersy, a jednoczesnie nastawnik silnika mapedu
obrotu trawersy i uzwojenie stojana tego silnika
53 Szeregewso poia;c e z pier§cieniowymi stykami

emwmka mechan;zmru obrotu trawersy oraz

p1eréc1emotwytm‘1 stylkkami drogowego- sterownika
—=- ;przemachonyml do sterowania obrotu trawersy.
K}aﬁ "z‘p’ﬁmémmwwylch stykéw ma wyciecie, kto-
ré .. przerywa przeptyw pradu, przy czym usytu-
owandie tego wyciecia jak i jego -dtugo§é¢ tukowa
sa funkcja badZ potoZenia wézka na suwnicy badZ

“kata obrotu trawersy.. Kazdy z pierScieniowych

stykéw dla ruchu przeciwnego, ma mnigjszg przer-
we, dla umozliwienia ruchu powrotnego nawet w
przypadku, gdy ruch wprost przekroczy strefe nie-
bezpieczna.

Tak wykonany zestaw urzgdzeh jest pewny w
ruchu i niezawodny w dzialaniu. Latwy do prze-
sterowania w przypadku zmiany diugo§ci trawer-
sy, zestaw umzadzen pozwala na bezpoérednie ste-
rowanie stycznikami mocy. Jedng z najwazmiej-
szych zalet zestawu wedtug wynalazku jest moz-
liwo§é cofniecia kazdego ruchu, nawet w przypad-
ku przekroczenia stref ograniczemia jazdy lub
obrotu. Przekroczenia takie s3 modliwe i nawet
czesto si¢ zdarzaja w warunkach ruchowych, a to
w przypadku, gdy hamulce ulegng badZz zaoliwie-
niu bgdé szczeki hamulcowe ulegng wytarciu.

Wynalazek jest blizej objasniony w przykladzie
wykonania pokazanym na rysunku, na ktérym fig.
1 przedstawia wobzek i trawerse w potoZeniach
skrajnych w schemacie, fig. 2 — wobzek suwmico-
wy i mechanizm napedu sterownika drogowego w
widoku z géry schematycznie, fig. 3 — woézek
suwnicy z trar({rersa i naped sterownika obrotu
trawersy w pionowym przekroju schematycznie, fig.
4 —przedstawia program nastawnika schematycznie
fig. 5 — naciecia stylkéw na walcu sterownika jazdy
wbézka schematycznie, fig. 6 — mnaciecia stykéw
na walcu sterownika obrotu trawersy schematycz-
nie, fig. 7 — schemat polgczen silnika mechaniz-
mu jazdy wiézka a fig. 8 — schemat polaczen sil-
nika obrotu trawersy.

Woézek 15 suwmicy, zwlaszcza trauwe-psowej ma

mozliwo§é jazdy wzdtuz catej suwmicy, niepoka- -

zanej na rysunku, przy czym skrajne polozenia
wbzka - 15 wynikaja z gabarytu i polozenia tra-
wersy 11, ktéra wystaje poza obrys zar6wno woz-

ka 15 jak i szeroko$ci suwmicy. Rozréznia sie i us- -

tala trzy strefy bezpieczefistwa, niezagrozoma stre-

fa 12, umownie prawa strefa 13 ogramiczenia

i umownie lewa strefa 14 ogramiczenia, przy czym
w strefie 12 trawersa 11 moze przyjmowaé polo-
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zemie dowolne, w prawej strefie 13 ograniczenia
w zalezno$ci od usytuowania kabiny 10 swwmico-
wego, - trawersa 11, moze przyjmowaé potoZenie
okre§lone katem o2, a w lewej strefie 14 ograni-
czenia, trawersa 11 ‘moze przyjmowaé polozenie
okreflone katem ol. Diugo§é sterf 12, 13, 14 oraz
wielko$é kata ol i a2 — sa zalezme od diugodci
trawersy 11 i w przypadku zmiany trawersy na
suwnicy, wymagana jest zmiana polgczef na styki
dodatkowe, co na rysunku dla uprosaczenia zosta-
lo pomiinigte. Dla sterowania i ograniczemia jazdy
woézka 15, stosowany  jest drogowy sterownik
4-2WD — polgczony poprzez przekladnie z be-
bnem 3, na ktéry to beben nawinieta jest.lina 1,
bedaca pod stalym naciggiem, uzyskanym za po-
mocg sprezyny 2. Dla sterowania ograniczenia ob-
rotu trawersy 11 w prawej i lewej strefie 13 i 14
ograniczenia, stosuje si¢ drogowy sterownik 8-4WD
polaczony poprzez przekladmie 7, watek 5 i wizdtuz-
ny kompensacyjny przegub 9 z przegubem 6 naj-
lepiej typu Cardana, zamocowanym do nieobroto-
wej czesci- wozka 15. Dla wlasciwego wykorzysta-
nia obyldwu sterownikéw 4-2WD i 8-4WD stosuje
si¢ zar6wne dla mechanizmu jazdy wézka 15 jak
i dla mechanizmu obrotu trawersy 11 specjalne
polagczemia. Schemat polgczefh mechanizmu jazdy
woézka 15 przedstawia sie nastgpujgco: silnik 2M
ma wirnik polgczony z nastawnikiem 2NG styka-
mi 5 do 10 w znany spos6b, za$ stojan ma pota-
czony stykami 1 i 4 przy czym dla jazdy naprzéd
N stosuje sie styki 1 i 2, a dla jazdy w tyt T
styki 3 i 4. Dla niezagrozonej strefy 12 dla jazdy
naprzéd N stojan silnika 2M, igczy sie poprzez
styki 1 i 2 sterownika 4-2WD.. Dla prawej strefy
13 ogramiczenia styki 1 i 2 nastawnika 2NG lgcza
sie szeregowo poprzez styki 5 i 6 sterownika 4-2WD
jazdy woézka i styki 1 i 2 sterownika 8-4WD obro-
tu trawersy 11 ze stojanem silnika 2M jazdy woéz-
ka 15. Podobnie potaczone sa styki dla jazdy w
ty? T. Dla strefy 12 niezagrozonej styki 3 i 4 ste-
rownika 2NG, s3 szeregowo polgczone ze stykami
3 i 4 sterowmika 4-2WD, i stojanem silnika 2M.
Dla prawej strefy 13 zagrozenia jazdy w tyt T
styki 3 i 4 nastawnika 2NG sg szeregowo pola-
czone poprzez styki 7 i 8 sterownika 4-2WD jazdy -
wozka 15 i styki 3 i 4 sterownika 8-4WD obrotu
trawersy 11 ze stojanem silnika 2M mechanizmu
jazdy woézka 15. Podobmie silnik 4M mechanizmu
obrotu trawersy 11 — ma w znany spos6b poia-
czony wirnik z nastawnikiem 4NG stykami 5 do 10
natomiast styki 1 i 2 stuza dla obrotu w lewo L
istyki 3 i 4 dla obréotu w prawo P. Dla niezag-
rozonej strefy 12 dla jazdy w lewo L mnastawmik
4NG ma styki 1 i 2 polagczone szeregowo poprzez
styki 13 i 14 nastawnika 4-2WD mechanizmu jaz-
dy woézkia 15 ze stojanem silnika 4M obrotu tra-
wersy 11. Dla prawej strefy 13 zagrozenia i obrotu
w lewo L styki 1 i 2 nastawnika 4NG sa polaczo-
ne poprzez stylki 9 i 10 sterownika 8-4WD mecha-
nizmu obrotu i styki 19 i 20 sterownika 4-2WD
mechanizmu jazdy wézka 15, ze stojanem wirnika
4N — mechanizmu obrotu trawersy 11. Dla lewej
strefy 15 zagroZenia i obrotu w lewo L styki 1 i 2
nastawnika - 4NG sa polgczone szeregowo poprzez
styki 13 i 14 sterowmika 8-4WD obrotu trawersy
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11 i szeregowo poprzez styki 19 i 20 sterownika
4-2WD mechanizmu .jazdy wbézka 15. Podobnie dla
obrotu w prawo P dla strefy 12 niezagrozZonej, sty-
ki 3 i 4 nastawnika 4NG, sa rolaczone szeregowo
poprzez styki 15 { 16 nastawnikia 4-2WD ze sto-
janem silnika 4M obrotu trawersy 11. Dla obrotu
w prawo P dla prawej strefy 13 zagrozenia styiki
3 i 4 nastawnika 4NG sg polgczone poprzez styki
11 i 12  sterownika 8-4WD mechanizmu obrotu
i szeregowo poprzez styki 17 i 18 sterownika
4-2WD ze stojanem silnika 4M. Dla -lewej strefy
15 zagrozenia i obrotu w prawo P, styki 3 i 4
nastawnika 4-NG sj polaczone szeregowo poprzez
styki 15 i 16 sterownika 8-4WD mechanizmu ob-
rotu i szeregowo poprzez styki 17 i 18 sterownika
4-2WD mechanizmu jazdy woézka 15 — ze stoja-
nem silnika 4M obrotu trawersy 11. Sterowmnik
4-2WD mechanizmu jazdy wobézka 15 ma odpo-
wiednio dobrane diugo$ci pier§cieni stykowych 1
do 20 i tak, ze dla strefy 12 niezagrozenej, styki
1, 2, 3, 4, 13, 14, 15, 16 sg wigczone w obwéd sil-
nika 2M jazdy 1 odpowiednio silnika 4M
obrctu niezaleznie od polozenia nastaw-
nika 8-4WD mechanizmu obrotu trawersy 11. Po-
zostate styki 5, 6, 7, 8, 9, 10, 11, 12, 17, 18, 19 i 20
sq polgczone w szereg odpowiednio jak opisano
wyzej, ze stykami 1 do 16 sterownika 8-4WD me-
chanizmu obrotu trawersy 11, a to dla wzajemmne-
go ograniczania mozliwo§ci muchu obrotw, badz
jazdy w strefach 13 i 14 ogramicgenia tych ruchoéw.
Dlugo$§¢ pier§cieni stykowych, jak tez diugosé wy-
cieé przerywajacych prad odpowiadaja pod wzgle-
dem proporcji geometrycznych, badZz diugosci jaz-
dy woézka 15 dla sterownika 4-2WD jazdy wbézka
15, badZz katowi ol i o2 dla kata obrotu trawersy
11, dopuszczonego ze wzgledu na sytuacje wynika-
jaca z aktualnego zagospodarowania terenu dzia-
lania suwmicy trawersowej, zwhaszcza stref zagro-
- zenia przy skrajnych dojazdach.

Praca na suwmicy trawersowe]j zaopatrzonej w
ukltad wedlug wynalazku jest bardzo prosta: wy-
starczy nastawnikiem 2NG lub 4NG — mnastawic
zgdany . program lub odbydwa jednocze$nie, to
znaczy zaréwmno jazde woézka 15 jak i obrét tra-
wersy 11 i w przypadku wejScia woézka 15 lub
obrotu trawersy 11 o kat wykraczajacy poza za-
dany ¢l lub o2 w strefach zagrozenia 13 i 14, na-
tychmiast zostaje przerwany doplyw pradu do sil-
nikéw 2M i/lub 4M przez co wézek 15 zatrzymuje
swéj bieg, a trawersa 11 ruch obrotowy.

Jak wspommiano potgczenia sg stosunkowo
proste, mechanizmy latwe do wykonania i do uzys-
kania, gdyz bazujag na powszechnie dostepnym
sprzecie mechanicznym i elektrycznym. Ukiad poz-
wala na stosowanie trawers 11 o réznych diugo$-
ciach, ponadto program z prawej strony suwnicy,
moZe byé¢ inny niz z lewej co nie komiplikuje me-
chanizmu, a wymaga tylko ustalenia odpowied-
nich dlugo$ci pierécieni stykowych. Przez odpo-
wiednie przediuzenie stykéw i zmmniejszenie przerw
dla ruchéw przeciwmych, a wiec w tyt T, naprzéd
N i lewo L i prawo P, uzyskuje sie pewno§¢ po-
wrotu mechanizmu nawet w przypadku przekro-
czenia stref 13 i 14 ograniczenia lub zwickszenia
obrotu trawersy 11 o kat nico wiekszy niz zato-
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zony dla danej strefy, to jest kat ql lub kat o2.
Praktyka wykazata calkowita przydatno$é stoso-
wanego uktadu i zwiekszenie bezpieczenstwa pra-
¢y przy minimalnym naktadzie §rodkéw technicz-
nych.

Zastrzezenia patentowe

1. Uklad mechaniczno-elektryczny zabezpiecza-
jacy skrajne dojazdy obrotowych wozk6w trawer-
sowych suwnic, majgcy nastawniki jazdy i obrotu
oraz styczniki, ohron.iaéy dojazdy dla réznych po-
tozen zar6wno wozka jak i kata obrotu trawersy,
znamienny tym, ze jest wyposazony w zamocowa-
ny na suwnicowym wozku (15) drogowy sterownik
(4-2WD) jazdy suwnicowego wégka (15) napedzany
w znany spos6b, najlepiej za posrednictwem liny
(1) i przekladni z bebmem (3), oraz zamocowany
na obrotowej czeSci suwnicowego woézka (15) wraz
7 trawersg (11) — sterownik (8-4WD) mechanizmu
obrotu trawersy (11), napedzany mnajlepiej za
posrednictwem przegubowego sprzegta (6) i wzdiuz-
nego kompensacyjnego przegubu (9) oraz zebatej
przektadni (7), za§ sterowniki (4-2WD i 8-4WD)
jazdy i obrotu sa polgczone szeregowo w uktadzie
elekitrycznym ich pier§cieniowych stykéow jedno-
oczesSnie ze stycznikami ‘sterujgcymi zaré6wno silni-
kiem (2M) mechanizmu jazdy wézka (15) jak i sil-
nikiem (4M) mechanizmu obrotu t‘rz-m;ersy aanv,
przy czym sterownik (4-2WD) jazdy woézka (15)
odzwierciedla aktualne polozenie woézka (15) na
moscie suwnicy, a sterownik (8-4WD) mechaniz-
mu obrotu trawersy odzwierciedla aktualny kgt
obrotu trawersy (11).

2. Uktad mechaniczno-elektryczny wedtug zastrz.
1 znamienny tym, ze drogowy sterownik jazcy
suwnicowego woézka ma . pierScieniowe  styfki
(4-2WD-1 do 4-2WD-12) przeznaczone do sterowa-
nia silnikiem (2M) jazdy wo6zka (15) oraz pierScie-
niowe styki (4-2WD-13 do 4-2WD-20) do sterowa-
nia silnikiem (4M) obrotu trawersy (11).

3. Uklad mechaniczno-elekiryczny wedlug zastrz.
1, znamienny tym, ze sterownik mechanizmu obrc- -
tu trawersy ma pier§cieniowe styki (8-4WD-1 do
8-4WD-8) przeznaczone do sterowania silnikiem
(2M) jazdy wobzka (15) oraz pierScieniowe styki
(8-4WD-9 do 8-4WD-16) do sterowania silnikiem
(4M) obrotu trawersy (11)

4, Ukiad mechaniczno-elektiryczny wedbug zastrz.
1, znamienny tym, e silnik (2M) napedu jazdy
suwnicowego woézka (15) miedzy nastawnikiem
(2NG) obwodu silnika, a uzwojeniem stojana ma
polaczenie poprzez pier§cieniowe styki drogowego
sterownika (4-2WD) dla jazdy woé6zka i szeregowo
z nimi potgczone pier§cieniowe styki dla jazdy
wbzka, sterownika (8-4WD) obrotu trawersy (11),
a jednocze$nie nastawnik (4NG) silnika (4M) na-
pedu obrotu trawersy (11), i uzwojenie stojana te-
go silnika (4M) sa szeregowo polaczone z pierScie-
niowymij stykami sterownika (8-4WD) mechanizmu
obrotu trawersy (11) oraz z pier§cieniowymi sty-
kami drogewego sterownika (4-2WD), przeznaczo-
nymi do sterowania obrotem trawersy (11).

5. Uktad mechaniczno-elektryczny wedtug zastrz.
2 lub 3, znamienny tym, ze kazdy z pierécienio-
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wych stykéw ma wyciecie, ktére przerywa prze-
pltyw pradu, przy czym usytuowanie tego wycie-
cia jak i1 jego dlugo§é lkowa sg funkcjg badz
potozenia woézka (15) na suwnicy badz kata obro-
tu trawersy (11).

6. Uktad mechaniczno-elektryczny wedtug zastrz.

8
5, znamienny tym, ze kazdy =z pierScieniowych
stykéw dla ruchu przeciwnego ma przerwe mniej-
szg, 'dla umozliwienia powrotnego ruchu nawet w
przypadku przypadkowego niezamierzonego prze-
kroczenia niebezpiecznej strefy dla ruchu wprost.
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