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Podwozie kroczaco-przesuwne .

1
Przedmiotem wynalazku jest podwozie kroczgco-

--przesuwne wraz z mechanizmem napedowym prze-

znaczone dla ciezkich maszyn budowlanych jak ko-
parki, dZwigi, kafary i inne pracujgce w trudnych
warunkach terenowych.

Stosowane obecnie podwozia sg ciezkie i wyposa-
zone w skomplikowane mechanizmy jazdy oraz wy-
magajg podtorza w postaci podkladéw, bali, szyn
itp. Poza tym majg malg stateczno$§¢, stwarzaja
trudno$ci w dokladnym ustawieniu maszyn, wy-

‘wierajg zbyt duze naciski jednostkowe na grunt

i sg kosztowne w produkcji i eksploatacji.

Wad tych i niedogodno$ci nie ma podwozie
wedlug wynalazku zaopatrzone w dwie stopy gléow-
ne, przenoszace caty ciezar podwozia i spoczywa-
jace na nim maszyny oraz w dwie stopy pomocni-
cze umozliwiajgce zmiane kierunku ruchu i obrotu
calego urzadzenia.

Podwozie wedlug wynalazku jest schematycznie
uwidocznione na rysunku, na ktéorym fig. 1 przed-

stawia je w widoku z géry, fig. 2—5 przedstawiajg

poszczegbdlne fazy dzialania mechanizméw przy ru-
chu podwozia do przodu, fig. 6—9 poszczegoélne fazy
przy ruchu do tytu, fig. 10—13 fazy ruchu podwozia
w bok, fig. 14—17 fazy obrotu podwozia, przy czym

zakreskowane na rysunku elementy (stopy) oznacza-
Ja stan ich obcigzenia w danej fazie, a zalane tu-

szem — bedace w dzialaniu.
Podwozie wedlug wynalazku sklada si¢ z ramy 1,
na ktérej spoczywa maszyna robocza, z dwéch stop
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giéwnych przedniej 2 i tylnej 3 — diwigajacych
rame 1 z maszyng roboczg oraz z dwoéch stoép bocz-
nych 4, 5-zlgczonych przegubowo z ramg 1 za po-
mocg wspornikéw 6, dwustronnego dziatania silow-
nikéw hydraulicznych bocznych 7 i pionowych 8.
Rama 1 spoczywa na przegubach kulistych osadzo-
nych na woézkach jezdnych przesuwajgcych sie po
szynach, umieszczonych na stopach gléwnych przed-
niej 2 i tylnej 3, ktéorych ruch wzgledem ramy 1
nadajg dwustronnego dzialania sitowniki czotowe 9,
10. Stopy boczne 4, 5 sg zaopatrzone we wsporniki
6 zlgczone przegubowo jednym koncem z ramg 1 za
pomocg zawias6w 11, a drugim koncem z pionowy-
mi silownikami hydraulicznymi 8, spoczywajgcymi
na stopach bocznych 4,5 i umozliwiajgcymi unosze-
nie przedniej czeSci ramy 1 do géry. Wsporniki 6 sg
poza tym polgczone przegubowo z ramg 1 za pomoca
bocznych silownikéw hydraulicznych 7, umozliwia-
jacych wahadlowy ruch obu bocznych stép 4, 5

w plaszczyZnie poziomej. .

Sposéb dzialania poszczegbélnych mechanizméw
dla wykonania ruchéw do przodu i tylu, na boki,
obrotowych i skretnych jest przedstawiony na’ fig.
2—117. Wszystkie ruchy podwozia odbywaja sie przy
stale obcigzonej tylnej czotowej stopie 3.

Ruch podwozia do przodu (fig. 2—5) wymaga
przesuniecia bocznych stép 4, 5 z polozenia I do
polozenia wyjSciowego II za’'pomoca bocznych si-
lownikéw hydraulicznych 6, przy ruchu ktérych
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podwozie 1 wraz z maszyng roboczg spoczywa na
obu stopach giéwnych 2, 3 (fig. 2).

Po przesunieciu stép bocznych 4,5 w polozenie II
uruchamia sie pionowe silowniki 8, ktére podnoszg
przednig cze§¢ podwozia wraz ze stopg gléwng 2,
przy czym caly ciezar podwozia wraz z maszyng
roboczg spoczywa na bocznych stopach 4, 5 i tylnej
giéwnej stopie 3 (fig. 3). Nastepnie uruchamia sie
boczne sitowniki 7, ktére przesuwajg podwozie ku
przodowi wraz z tylng stopg giléwng 3 o wielko$¢
kroku k (fig. 4), po czym zwalnia sie silowniki
7 i 8 z pod obcigzenia i opuszcza przednig cze$é
podwozia na grunt tak, ze podwozie wraz z ma-
szyna roboczg spoczywa znéw na obu stopach glow-
nych 2, 3 (fig. 5). .

Ruch podwozia do tylu odbywa sie w analogicz-

ny sposéb z tym, ze kolejnoS¢ uruchamiania
poszczegbdlnych silownikéw jest odwrotna (fig. 6—09).
Mianowicie — przesuniecie bocznych stép 4, 5 do
tytu, potozenie I (fig. 6) przeniesienie obcigzenia
na stopy boczne 4, 5 (fig. 7), podniesienie przed-
niej czeSci podwozia i przesuniecie go do tylu (fig
8), a nastepnie opuszczenie przedniej czeSci na
stope przednig 2 (fig. 9).
' Ruchy boczne podwozia w lewo lub w prawo
odbywaja sie za pomocg silownikéw czolowych
9, 10 i pionowych 8. Po ustawieniu wspornikéw 6
prostopadle do ramy 1 przenosi sie obcigZenie na
stopy boczne 4, 5 (fig. 10), przesuwa za pomoca
sitownik6w czotowych 9, 10 stope przednig i tylng
w przeciwnym kierunku do przewidzianego prze-
suniecia podwozia (fig. 11), przenosi sie obcigzenie
na stope przednig 2, (fig. 12) oraz przesuwa w bok
osadzong na woézku rame z maszyng robocza po
obu stopach gléwnych 2, 3 (fig. 13).

Przesuniecie stale obcigzonej stopy tylnej 10
wymaga pokonania gléwnie oporu tarcia stopy
o grunt i jest mozliwe, gdyZ moment oporowy pary
sit tarcia stop bocznych 4, 5 jako moment utwierdze-
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nia, jest znacznie wiekszy od momentu sily tarcia
stopy 10.

Obrét podwozia, zaleznie od kierunku ruchu, od-
bywa sie dookola jednej ze sté6p gléwnych, przed-
‘niej 2 lub tylnej 3. Obré6t na przyklad dokota stopy
przedniej 2 rozpoczyna sie od przeniesienia obcigze-
nia na stopy boczne 4, 5 (fig. 14), po czym nastepuje:
przesuniecie tylnej stopy 10 do pozycji wyjSciowej:
(IT) (fig. 15), przeniesienie obcigzen na stope prze-
dnig 9 (fig. 16) oraz przetoczenie tylnej czeSci nad--
wozia po tylnej czlowej stopie 10.

Przez dokonywanie na przemian ruché6w do przo-
du lub do tylu i obrotu woké!l stopy przedniej lub
tylnej, w zaleznoSci od wymaganego kierunku kro-
czenia, uzyskuje sie réwniez skret podwozia. Pod-
wozie wedlug wynalazku na skutek malej predkosci.
poruszania sie, nadaje sie szczegélnie do ciezkich
maszyn roboczych pracujgcych na gruntach stabych..

Zastrzezenie patentowe

Podwozie  kroczaco-przesuwne, przeznaczone-
szczegblnie do ciezkich maszyn budowlanych, pra-
cujacych na slabych gruntach, znamienne tym, ze-
jest wyposazone w dwie stopy czolowe (2, 3) za-
opatrzone w szyny biezne, po ktérych przesuwa sie-
osadzona na wozku rama (1) z maszyng robocza,.
z dwoch stép bocznych (4, 5) zawieszonych poprzez
pionowe silowniki hydrauliczne (9, 10) lub bezpo-
§rednio na wspornikach (6), polaczonych przegubo-
wo z ramg (1), oraz z dwéch bocznych sitownikéw
hydraulicznych (7), polaczonych przegubowo z ramga
(1), i wspornikami (6), a ponadto, ze jest wyposazc--
ne w dwa silowniki czolowe przedni (9) i tylny (10),
polaczone z jednej strony ze stopami czolowymi
(2, 3), a z drugiej strony z rama (1), przy czynmk
wszystkie silowniki sg dwustronnego dzialania.
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