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Wytyczne w zakresie napedu 1 sterowania wysiegnikiem
mostowym
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1 Opis urzadzenia

Projektowane urzadzenie jest ruchoma platformg przejezdng o napgdzie hydraulicznym
dzialajaca na zasadzie klasycznego wysiegnika (,,zwyzki”). Réznica polega na tym, ze moze
ono pracowa¢ w dwoch trybach: zwyklym oraz mostowym. W trybie zwyklym ramie
wysiegnika moze siega¢ do wysokosci ok. 8,5m. Po ,,przepigciu” kosza, w trybie mostowym
kinematyka wysi¢gnika pozwala na siggnig¢cie ,,pod most” tak by mozna bylo wykonywaé
prace remontowo-budowlane bezposrednio z mostu. Pojazd projektowany jest jako
czterokotowa platforma, z dwoma osiami skretnymi, obrotowag glowicg oraz ramieniem.
Przewiduje si¢ naped na cztery kota promieniowymi silnikami hydraulicznymi Bosch Rexroth
MCR10 2WL (4x). Pompa A4V G 90/32 napgdzana silnikiem spalinowym Deutz TCD 3,6 L4.
Ponadto jazda platformy oraz ruchy ramienia sterowane mogg by¢ z kosza albo przez
pieszego. Masa pojazdu szacowana jest na ok. 15t.

2 Napedy

2.1 Naped jazdy

Ponizej zestawiono wstepne wytyczne przyjete do doboru napedu jazdy platformy.
Jazda z ludzmi (sterowanie z kosza)

Predkos¢ jazdy maks. 0,7m/s

Przyspieszenie maks. 0,4m/s*
Pokonywanie wzniesien maks. 10%

Jazda sterowana przez pieszego
Predkos$¢ jazdy maks. 1,7m/s
Przyspieszenie maks. 0,5m/s’
Pokonywanie wzniesien maks. 20%

Dobrano: 4 x Silnik hydrauliczny Bosch Rexroth MCR10F940F250Z/C7L/RM2WL42SP2

2.2 Naped skretu

Dwie osie skretne napedzane bedg dwoma sitownikami hydraulicznymi (jeden sitownik na
jedna o0$). Sitownik bedzie napgdzat zwrotnice.

Dobrano: 2 x Dwutloczyskowy sitownik hydrauliczny o $rednicy tloka 63mm, $rednicy
tloczyska 36mm 1 skoku 145mm, cis$nienie pracy 200bar.

2.3 Naped glowicy obrotowej

Glowica obrotowa ulozyskowana na tozysku wieficowym z uzgbieniem zewngtrznym
napedzana bedzie silnikiem hydraulicznym z kotem zebatym. Przyjeto, ze silnik bedzie
znajdowat si¢ na czgsci obrotowe;.

Moment na silniku: 572Nm
Pr¢dkos¢ obrotowa silnika: 4,1obr/min

Dobrano: Silnik hydrauliczny Bosch Rexroth MCR3D160L40Z2/33B2M1L12PO
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2.4 Naped wysiegnika

Wysiegnik (rys. 2.1) sktada si¢ z rownolegloboku przegubowego napedzanego sitownikiem |
oraz duzego ramienia teleskopowego, obracanego przez sitlownik Il, ktérego wysuw
realizowany jest poprzez sitowniki Il i V. Z duzym ramieniem teleskopowym zwigzane jest
obrotowo mate ramie teleskopowe, obracane sitownikiem V. Wysuw matego ramienia
teleskopowego realizujg sitowniki VI i VII. Za stabilizacje (ustawienie poziome) kosza
odpowiadaja dwa sitowniki VIII.

ITTT

Rys. 2.1 Elementy ramienia wysi¢gnika

Predkosci liniowe sitownikow maks. 0,4m/s
Przyspieszenie maks. 0,3m/s’

Tabela 1: Parametry sitownikdéw ramienia

Numer Srednica tloka Srednica Ci$nienie

sitownika [mm] ttoczyska [mm] Skok [mm] pracy [bar]
[ 100 56 1250 200
I 160 90 590 200
11 125 70 1750 200
v 125 70 1750 200
V 100 56 560 200
VI 80 45 700 200
\1i 63 36 850 200
VI 50 28 220 200
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3 Sterowanie

Uktad sterowania moze dziata¢ w czterech trybach:
- tryb zwyktego wysiggnika,

- tryb wysiggnika mostowego,

- tryb montazu kosza,

- tryb jazdy sterowanej przez pieszego.

W kazdym z powyzszych trybéw uklad sterowania powinien ogranicza¢ predkosci
I przyspieszenia do warto$ci dopuszczalnych, przytoczonych w rozdziale 2. Ponadto
(z wyjatkiem trybu montazu kosza) nalezy zapewni¢ poziome ustawienie kosza, niezaleznie
od katowego potozenia pozostatych cztlonow wysiegnika. Konieczna jest propozycja w jaki
sposob mozna to zrealizowac oraz dobdr czujnikéw. Mozliwy jest montaz przetwornikow
kata (np.: enkodery) w we¢ztach obrotowych oraz przetwornikow liniowych (np.: enkoder z
linkg) dla sitownikow. Wymagana bedzie konsultacja w zakresie rodzaju, liczby oraz
rozmieszczenia przetwornikow.

Ponadto uktad napedu i sterowania powinien spetnia¢ normy bezpieczenstwa wg normy PN-
EN 280

3.1 Tryb zwyklego wysiegnika
W tym trybie urzadzenie pracuje z koszem w pozycji przedstawionej schematycznie na

rysunku 3.1. Ruch platformy sterowany jest z kosza. Zakres ruchu czlonow wysiggnika
powinien by¢ ograniczony ze wzglgedu na zajmowanie bezpiecznej pozycji kosza.

Rys. 3.1 Praca w trybie zwyklego wysi¢gnika
3.2 Tryb wysiegnika mostowego

W tym trybie urzadzenie pracuje z koszem w pozycji przedstawionej na rysunku 3.2. Ruch

platformy sterowany jest z kosza. Zakres ruchu cztondw wysiegnika powinien by¢

ograniczony ze wzgledu na zajmowanie bezpiecznej pozycji kosza. Ponadto nalezy

ograniczy¢ mozliwo$¢ sterowania jazda platformy. Jazda sterowana z kosza bedzie mozliwa
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tylko wtedy gdy kosz znajduj¢ si¢ co najmniej na poziomie plaszczyzny jazdy (operator musi
widzie¢ gdzie jedzie).

Rys. 3.2 Praca w trybie wysiggnika mostowego

3.3 Tryb montazu kosza

Jest to tryb, w ktérym jazda i ruchy wysiegnika moga by¢ sterowane przez pieszego. Ten tryb
pozwala na zajecie pozycji demontazu kosza (Rys. 3.3), a nastepnie przejazd/przesuw
ramienia do pozycji montazu kosza (Rys. 3.4). Jest to tryb posredni pomigdzy trybami
wysiegnika zwyktego (Rys. 3.1), a mostowego (Rys. 3.2).

Rys. 3.3 Pozycja montazu/demontazu kosza z/do trybu zwyklego wysiggnika
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Rys. 3.4 Pozycja montazu/demontazu kosza z/do trybu wysiegnika mostowego

3.4 Tryb jazdy sterowanej przez pieszego

Jest to tryb, w ktorym jazda platformy sterowana jest przez pieszego. Tryb ten ma umozliwic¢
dotarcie do miejsca pracy. Mozna w nim rowniez sterowa¢ wysiegnikiem w celu
roztozenia/ztozenia do pozycji transportowej.
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