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LL-19/565 EP 3 268 258 B1
Opis

ZAKRES ZASTOSOWANIA

[0001] Niniejszy wynalazek dotyczy wozka transportowego, w szczegdlnosci do transportu
czesci lub komponentéw w zaktadach przemystowych.

STAN TECHNIKI

[0002] Wozki tego typu sa uzywane zarowno pojedynczo, jak i polaczeniu szeregowym ze
soba, i sg pchane lub ciggnigte recznie lub za pomoca holujacych pojazdéw do transportu
czesci lub komponentow réznych typow w zaktadach przemystowych. Na przyktad zaktad
przemystowy zawiera rozne stanowiska na linii montazowej, w korespondencji z ktérymi
konieczne jest pobranie lub roztadowanie wspomnianych komponentéw. Takie wozki
transportowe s3 zatem wykorzystywane w zakladzie w celu holowania ich w poblizu
wspomnianych pozycji/stacji 1 pozwalania na zatadunek/roztadunek powigzanych
cze$ci/komponentow.

[0003] Wozki te s3 poddawane do$¢ surowym warunkom pracy: w rzeczywisto$ci kazdy
wozek musi zapewnia¢ no$nos¢ wielu ton; ponadto srodowisko pracy, zarowno wewnatrz, jak
1 na zewnatrz, jest czesto do$¢ surowe, czy to ze wzgledu na nieréwne podlogi czy ogdlng
czysto$¢. Wtedy odpowiednie ramy i kota podlegaja cigglym wibracjom i wstrzagsom.

[0004] Co wigcej, wiele wozkow jest czesto transportowanych szeregowo przez jeden
ciggnik: w ten sposob, szczegélnie pierwsze wozki z boku ciagnika podlegaja wigkszym
obcigzeniom. Ponadto wozki musza by¢ sterowane i na 0got musza by¢ w stanie poruszaé si¢
w warunkach maksymalnej zwrotnosci.

[0005] W szczeg6lnosci, zespdt wozkéw, tj. rzad wozkow usytuowanych szeregowo i
ciggnietych przez ciagnik, musi podaza¢ mozliwie jak najbardziej precyzyjnym torem ruchu i
podobnym do toru samego ciggnika.

[0006] Ruch ten znamienny jest uprzywilejowanym kierunkiem ruchu wzdluznego,
zwlaszcza w przypadku holowania zmechanizowanego, oraz znaczng potrzeba zwrotnos$ci
wraz z potrzeba ruchu poprzecznego, prostopadlego do wspomnianego uprzywilejowanego
kierunku ruchu wzdluznego, zwlaszcza w przypadku recznego holowania/pchania przez
operatora za pomocg rumpla lub rownowaznego mechanizmu sterujgcego.

[0007] Rowniez ruch/zwrotno$¢ wozkow, zarowno recznych, jak i ciggnikowych, musi by¢
wykonywana bez wysitku, w celu umozliwienia ruchu wozkéw nawet w stosunkowo ciasnych
przestrzeniach, a takze umozliwia¢ tatwe 1 bezproblemowe podej$cie operatora do
powierzchni tadunkowej wozkow. Przyktady znanych wozkow sg ujawnione w EP 2765054
Al, EP 2384950 A2, DE3711662 Al, przy czym EP 2765054 A1l przedstawia wozek zgodny
z przedznamienng cze¢$cig zastrzezenia 1.

PRZEDSTAWIENIE WYNALAZKU

[0008] Celem tego wynalazku jest dostarczenie woézka, ktory umozliwia
przemieszczanie/zorientowanie w dwoch uprzywilejowanych kierunkach, z ktérych jeden
glowny, wzdhizny, stuzy do zmechanizowanego holowania, a drugi, zwlaszcza do ruchu
rgcznego, usytuowany pod katem 90° wzgledem pierwszego tj. w kierunku poprzecznym,
minimalizujac napre¢zenia obrotowe, a tym samym umozliwiajgc dzigki recznemu obrotowi
rumpla, wyréwnanie co najmniej dwoch kot w kierunku ruchu prostopadtym do gtownego,
bez wykonywania manewréw wyrownania wozka, ktére wytwarzajag wysokie naprgzenia i
wymagaja duzych przestrzeni.

[0009] Ta potrzeba jest spelniona przez wozek transportowy wedtug zastrzezenia 1.



OPIS RYSUNKOW

[0010] Dalsze cechy i zalety tego wynalazku bedg bardziej zrozumiate na podstawie
ponizszego opisu jego korzystnych i nieograniczajacych przyktadow wykonania, w ktorych:

Figura 1 jest widokiem perspektywicznym woézka transportowego zgodnego z tym
wynalazkiem, w konfiguracji uzytkowej;

Figura 2 jest widokiem perspektywicznym szczegétu Il z Figury 1, pod innym katem w
stosunku do Figury 1;

Figura 3 jest widokiem perspektywicznym woézka z Figury 1; w konfiguracji odwrdconej;
Figura 4 jest widokiem z gory wielu elementow wozka z Figury 1, zgodnie z inng
orientacja w odniesieniu do Figury 1;

Figura 5 jest widokiem w przekroju szczegotu A z Figury 4, od strony strzatki V na
Figurze 4.

Figura 6 jest widokiem w przekroju szczegotu A z Figury 4, od strony strzatki VI na
Figurze 4.

[0011] Elementy lub czgsci elementow, ktoére sg wspoOlne dla przykladow wykonania
opisanych ponizej, beda oznaczone tymi samymi odno$nikami liczbowymi.

SZCZEGOLOWY OPIS

[0012] W odniesieniu do powyzszych figur, odnos$nik liczbowy 4 globalnie wskazuje ogolny
schematyczny widok wozka transportowego zgodnego z wynalazkiem.

[0013] Wozek transportowy 4 zawiera ram¢ 8, ktora przebiega od czesci przedniej lub
przodu 12 do czesci tylnej lub osi tylnej 16, wzdtuz dominujgcego kierunku wzdluznego X-X.
[0014] Dla celow niniejszego wynalazku wymiary, materiaty 1 ksztatty ramy 8 wozka 4 nie
sg istotne.

[0015] Czgs¢ przednia 12 jest wyposazona w par¢ kol przednich, z ktérych jedno przednie
koto sterowane 20 wokoét osi sterowania S-S jest rownolegle do kierunku pionowego Z-Z,
prostopadle do podpory podtoza P woézka transportowego 4 i1 przednie koto jatowe 24 |
obracajacych si¢ wokot osi rownolegle] do wspomnianego kierunku pionowego Z-Z.

[0016] Nalezy wyjasni¢, ze zarowno przednie koto sterowane 20, jak i przednie koto jalowe
24 sa sterowane wokot odpowiednich osi sterujacych réwnoleglych do siebie; réznica polega
na tym, ze przednie kolo sterowane 20 nie jest wolne, ale jest napgdzane obrotowo wokot
swojej osi sterowania S-S, jak lepiej opisano ponizej, podczas gdy przednie koto jalowe 24
jest doktadnie jalowe, tj. moze swobodnie obraca¢ si¢ wokdét swojej osi sterowania bez
zadnych restrykcji lub ograniczen. Czes$¢ przednia 12 jest rowniez wyposazona w rumpel lub
srodki kierujace 28, ktore stuza do wuzyskania nakazanego kierowania co najmniej
wspomnianego przedniego kota sterowanego 20.

[0017] Rumpel 28 moze by¢ uzywany recznie przez operatora: w tym celu jest wyposazony
w odpowiedni uchwyt lub kierownice 30. Rumpel 28 jest zamontowany obrotowo na cze¢sci
przedniej 12, na przyktad za pomoca grupy 32, ktora zawiera na przyktad zestaw tozysk kot
pasowych odpowiednich do zapewnienia, ze ruch rumpla jest przenoszony na kota sterowane;
wspomniana grupa pozwala rumplowi 28 obraca¢ si¢ wokoét osi zasadniczo rdwnoleglej do
kierunku pionowego Z-Z.

[0018] W znany sposob (nie zilustrowany) rumpel 28 moze zawiera¢ elementy, ktore
umozliwiaja roéwniez mechaniczne sprzeganie w celu uzyskania zmechanizowanego
holowania, a doktadnie tworzenie zespotu wozkéw potaczonych ze soba, ktére w ten sposob
moga taczy¢ sterowanie pierwszego wozka z odpowiednim kolejnymi sterowaniami, poprzez
grupe 32.
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[0019] Tylna czg$¢ lub tylna o$ 16 jest wyposazona w par¢ tylnych kot, w tym tylne koto
sterowane 36 wokot osi sterowania S-S rownoleglej do pionowego kierunku Z-Z, oraz tylne
kolo jatowe 40, obracajace si¢ wzgledem osi réownolegltej do wspomnianego kierunku
pionowego Z-Z.

[0020] Rowniez w przypadku kot tylnych nalezy wyjasnié, ze zaréwno tylne kolo sterowane
36, jak 1 tylne koto jalowe 40 sa sterowane wokot odpowiednich osi sterujgcych rownolegtych
do siebie; réznica polega na tym, ze tylne koto sterowane 36 nie jest wolne, ale jest napgdzane
obrotowo wokot swojej osi sterowania S-S, jak lepiej opisano ponizej, podczas gdy tylne koto
jatowe 40 jest doktadnie jatowe, tj. moze swobodnie obraca¢ si¢ wokol swojej osi sterowania
bez zadnych restrykcji lub ograniczen.

[0021] Przednie i tylne kota sterowane 20, 36 sa usytuowane po tej samej stronie wozka 4
wzgledem ptaszczyzny $rodkowej M-M ramy 8 réwnolegle do dominujgcego kierunku
wzdhuznego X-X.

[0022] Na przykitad, w odniesieniu do wspomnianej plaszczyzny srodkowej M-M, dwa
przednie i tylne kota sterowane 20, 36 sg usytuowane po prawej stronie ramy 8, w odniesieniu
do kierunku przemieszczania si¢ wozka, w konfiguracji uzytkowej, z boku rumpla 28, a
przednie i tylne kola jatowe 24, 40 sg usytuowane po lewej stronie ramy 8.

[0023] Zgodnie z przyktadem wykonania, przednie kota sterowanego i jalowe 20, 24 i tylne
kota sterowane i jatlowe 36, 40 majg ten sam rozstaw kol, tj. taka sama odleglos¢ lub odstep
migdzy kierunkami poprzecznymi Y-Y, prostopadle do kierunku wzdhuznego X-X i kierunku
pionowego Z-Z. Korzystnie, przednie kota sterowane i jalowe 20, 24 i tylne kota sterowane i
jatowe 36, 40 maja rézne $lady kot, w szczegodlnos$ci rozstaw przednich kot sterowanych i
jatowych 20, 24 jest mniejszy niz rozstaw tylnych kot sterowanych i jatowych 36, 40. W ten
sposob wozek ma zapewniong wieksza stabilno$¢, zwlaszcza podczas pokonywania zakrgtow.
[0024] Wspomniane przednie kota sterowane i jatlowe 20, 24 oraz tylne kota sterowane i
jatowe 36, 40 sa nastgpnie usytuowane symetrycznie wzgledem ptaszczyzny srodkowej M-M.
[0025] Korzystnie, wozek transportowy 4 zawiera $rodki transmisyjne 44, ktore
kinematycznie tacza rumpel 28 ze wspomnianymi przednimi i tylnymi kotami sterowanymi
20, 36.

[0026] Zgodnie z przykladem wykonania, §rodki transmisyjne 44 zawieraja przedni pas lub
fancuch 48 potaczony kinematycznie z rumplem 28 1 przednim kolem sterowanym 20, oraz
tylny pas lub tancuch 52 polaczony kinematycznie z tylnym kolem sterowanym 36.

[0027] Zatem rumpel 28 zawiera wal z kierownicg 30, potaczony przegubowo z czgscig
przednig 12, w celu przenoszenia ruchu obrotowego na wspomniany przedni pas lub tancuch
48 1, poprzez srodki transmisyjne 44, na wspomniany tylny pas lub tancuch 52.

[0028] Pas lub tancuch ekspresowy oznacza wszystkie rodzaje takich pasow, na przyktad
gladkie, zebate, ze specjalnymi lub standardowymi profilami, wykonane z materialow
polimerowych i1 nie, proste lub wzmocnione, a takze wszystkie rodzaje tancuchow, z
dowolnego rodzaju materiatu i z tacznikiem.

[0029] Korzystnie, wspomniane przednie i tylne pasy lub lancuchy 48, 52 sa mechanicznie
oddzielone od siebie i potaczone kinematycznie przez wstawienie srodkéw 56 do odwracania
ruchu, w celu sterowania wspomnianymi przednimi i tylnymi kotami sterowanymi 20, 36, aby
obracaly si¢ w kierunkach przeciwnych do siebie.

[0030] Ten przeciwny obrét dwoch przednich 1 tylnych kot sterowanych 20,36,
usytuowanych po tej samej stronie wozka, pozwala na realizacje¢ toréw ruchu, ktére sg bardzo
wierne torom przedniego ciggnika, poprawiajac kinematyke sterowania zespolu wzgledem
ciagnika.

[0031] Nalezy wyjasni¢, ze dwa przednie i tylne pasy lub tancuchy 48, 52 s3 oddzielone od
siebie, to znaczy s3 dwoma zamknigtymi 1 niezaleznymi uktadami, kinematycznie
potaczonymi ze sobg przez $rodki 56 do odwracania ruchu.
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[0032] Przedni pas lub tancuch 48 jest usytuowany glownie we wspomnianej przedniej
czesci 12, podczas gdy tylny tancuch lub pas 52 jest usytuowany gtownie we wspomnianej
tylnej osi 16.

[0033] Srodki 56 do odwracania ruchu zawieraja pare kot zgbatych zazebiajacych sie ze
soba, przy czym pierwsze kolo zebate 60 jest roboczo polaczone z przednim pasem lub
fancuchem 48, a drugie koto zgbate 64 jest roboczo potaczone z tylnym pasem lub tancuchem
52.

[0034] Kazde koto zgbate 60, 64 jest zintegrowane obrotowo z kotem pasowym lub kotem
fancuchowym 68, przy czym wspomniane kolo pasowe lub koto lancuchowe 68 jest
sprzegnigte z odpowiednim przednim i tylnym pasem lub tancuchem 48, 52. Polaczenie
pomigdzy kotami zebatymi 60, 64 pozwala na odwrocenie ruchu pomiedzy przednimi i
tylnymi pasami lub tancuchami 48, 52, a tym samym odwrocony obrot przednich i tylnych
kot sterowanych 20, 36 potagczonych z nimi.

[0035] Stosunek przelozenia utworzony migdzy $rodkami 56 do odwracania ruchu jest
korzystnie rowny 1:1. W ten sposéb bezwzgledny kat obrotu nadawany przednim i tylnym
kotom sterowanym 20, 36 jest zawsze taki sam.

[0036] Na przyktad, $rodki 56 do odwracania ruchu sa przymocowane do nieruchome;j
czesci posredniej 72 ramy 8 zawartej migdzy przednig czescig 12 1 tylng osig 16.

[0037] Na przyktad nieruchoma czgs$¢ posrednia 72 ramy 8 zawiera przegrode ochronng 76
srodkdw 56 do odwracania ruchu i/lub przednich i tylnych paséw lub tancuchow 48, 52.
[0038] Zgodnie z przykladem wykonania, przednia czg$¢ 12 zawiera $rodki do regulacji
napre¢zenia 80 przedniego pasa lub tancucha 48 przymocowanego do samej przedniej czgsci
pojazdu.

[0039] Na przyktad, wspomniane $rodki do regulacji naprezenia 80 pasa lub tancucha 48
przymocowanego do przedniej czgsci pojazdu 12 zawierajg koto pasowe lub regulacyjne koto
fancuchowe 84, ktore laczy si¢ ze wspomnianym przednim pasem lub tancuchem 48, oraz
urzadzenia do modyfikacji 1 regulacji potozenia wspomnianego kota pasowego lub
regulacyjnego kota fancuchowego 84 w stosunku do przedniej czgsci pojazdu 12. Na przyktad
mozliwe jest zapewnienie szczelinowych otworéow uzytecznych do zmiany potozenia kota
pasowego lub kola tancuchowego 84, a tym samym naciagu, z ktérym pas lub tancuch
wspotpracuje ze wspomnianym kotem pasowym lub regulacyjnym kotem tancuchowym 84.
[0040] Korzystnie, wspomniane $rodki naprg¢zajace 80 przedniego pasa lub lancucha 48
zawierajg automatyczne systemy eliminacji luzu, na przyktad za pomoca sprezyn lub
rownowaznych systemoéw, ktore umozliwiaja automatyczne odzyskiwanie wszelkich strat
naprezenia, nawet minimalnych, podczas uzytkowania. Odzyskiwanie to jest nie tylko
statyczne, ale takze dynamiczne, tj. $rodki do regulacji napre¢zenia 80 podczas uzywania
wozka, automatycznie i1 bez interwencji operatora, odzyskujg kazdy luz, ktory moze wystapic,
w celu zapewnienia zawsze prawidlowo naprezonego przedniego pasa lub fancucha.

[0041] Oczywiste jest, ze liczba, potozenie i1 typ kota pasowego lub regulacyjnego kota
fancuchowego, jako $rodkow regulujacych napre¢zenie, jest jedynie orientacyjne i1 nie
ogranicza 1 moze by¢ zmieniane w razie potrzeby.

[0042] Tylna o§ 16 zawiera wahacz 88 obracajacy si¢ wokot osi obrotu B-B przechodzacej
przez ptaszczyzng srodkowa M-M ramy 8 réwnolegle do dominujacego kierunku wzdtuznego
X-X, przy czym wspomniany wahacz 88 podtrzymuje tylne kolo sterowane 36 i tylne koto
jalowe 40.

[0043] Obrotowy wahacz 88 jest zawiasowo przymocowany do tylnej osi 16, korzystnie
wokot co najmniej jednego obrotowego sworznia 92 przechodzacego przez ptlaszczyzne
srodkowa M-M ramy rownoleglej do dominujacego kierunku wzdtuznego X-X.

[0044] Uktad ten pozwala na poprawe prowadzenia wozka podczas holowania
zmechanizowanego, zapewniajac najlepszy stan podparcia kot na ziemi podczas ruchu. W
tym celu uwaza si¢, ze korzystne jest rozwigzanie, w ktorym o$ tylna ma odleglo$¢ miedzy
kotami 36 i 40 od osi wzdluznej X-X, a zatem rozstaw kot tylnych nieco wigkszy niz
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odleglo$¢ od tej samej osi kot przednich 20-24, tj. rozstaw kot przednich, zapewniajac w ten
sposOb wigkszg stabilno$¢ wozka, zwlaszcza podczas pokonywania zakrgtow.

[0045] Korzystnie, tylna o§ 16 zawiera ograniczniki ruchu koncowego (nie przedstawione)
dla ruchu obrotowego obrotowego wahacza 88. Innymi stowy, ograniczniki konca ruchu
ograniczajg obrét obrotowego wahacza 88 wzgledem ramy 8.

[0046] Korzystnie, tylna o§ 16 zawiera elementy naprgzajace 96 tylnego pasa lub tancucha
52, ktére reguluja naprezenie wspomnianego pasa lub lancucha przez zmiang polozenia
obrotowego wahacza 88 wzgledem tylnej osi 16, w celu zmiany polozenia wzdhuznego
obrotowego wahacza 88, réwnolegtego do wspomnianego dominujacego kierunku
wzdhuznego X-X.

[0047] Na przyktad, wspomniane $rodki napr¢zajace 96 tylnego pasa lub tancucha 52
zawierajg automatyczne systemy eliminacji luzu, na przyktad za pomoca spr¢zyn lub
rownowaznych systeméw, ktore umozliwiaja automatyczne odzyskiwanie wszelkich strat
naprezenia, nawet minimalnych, podczas uzytkowania. Odzysk ten jest nie tylko statyczny,
ale takze dynamiczny, tj. $rodki do regulacji napr¢zenia 96 tylnego pasa lub tancucha 52
podczas uzywania wozka, automatycznie i bez interwencji operatora, odzyskuja kazdy luz,
ktéry moze wystagpi¢ w celu zapewnienia zawsze prawidlowo naprezonego tylnego pasa lub
fancucha 52.

[0048] Korzystnie, wspomniane $rodki naprezajace 96 sa usytuowane po przeciwnej stronie
tylnego pasa lub tancucha 52, tj. w kierunku tylnego konca 100 tylnej osi 16, w celu tatwego
udostepnienia go dla operatora w celu wykonania jakichkolwiek regulacji. Na przyktad,
wspomniane $rodki naprezajace 96 zawieraja co najmniej jedno urzadzenie regulacyjne 104,
ktorego funkcja jest modyfikacja wzdluznego potozenia obrotowego wahacza 88 wzgledem
tylnej osi 16. W ten sposob potozenie obrotowego wahacza 88 zmienia si¢, a wraz z nim
potozenie tylnego kota sterowanego 36, a tym samym nacigg odpowiedniego tylnego pasa lub
fancucha 52. Zgodnie z przykladem wykonania, obrotowy wahacz 88 jest zintegrowany z
obrotowym sworzniem 92, ktéry okresla o$ obrotu B-B samego wahacza, umozliwiajac
regulacje za pomoca korpusu 104. Ten obrotowy sworzen 92 jest przyjmowany i
podtrzymywany obrotowo przez tylng o$ 16. Mozliwe jest rbwniez zapewnienie, ze obrotowy
sworzen 92 jest przymocowany do tylnej osi 16 1 jest osadzony obrotowo w gniezdzie
utworzonym na obrotowym wahaczu 88.

[0049] Obrotowy wahacz 88 moze rowniez podtrzymywac dodatkowe $rodki powrotne lub
kota pasowe dzialajace na tylny pas lub tancuch 52, ktére przyczyniajg si¢ do naprezenia i
prowadzenia naciggu tego ostatniego.

[0050] Nalezy zauwazy¢, ze podluzny ruch obrotowego wahacza 88 umozliwia
réwnomierne i1 symetryczne naprezenie tylnego pasa lub tancucha 52: w ten sposdb zapewnia
dtuzsza zywotno$¢ tylnego pasa lub tancucha 52, jak réwniez wszystkich powigzanych
podpor 1 tozysk organdw powigzanych.

[0051] Teraz zostanie opisany sposOb montazu, a tym samym regulacja wodzka
transportowego zgodnego z tym wynalazkiem.

[0052] Korzystnie, wozek wedtug wynalazku zapewnia pozycjonowanie 1 faczenie roznych
organdéw obrotu, odwracania (takich jak na przyktad kota pasowe, falowniki, kota zgbate itp.),
w prosty sposob zgodnie z technika montazu wstepnego do wdrozenia podczas budowy
wozka.

[0053] W szczeg6lnosci, rozne sktadniki sg rozmieszczone z wielka precyzja, w celu
zapewnienia prawidlowego ruchu systeméw odzyskiwania naprezenia. W tym celu
przewidziane sg wstepnie nawiercone moduty, w ktorych pozycje montazu takich organow
obrotu, sa pewne; w ten sposob unika si¢ btedow montazu lub niewspotosiowosci, ktore
moglyby wplynag¢ na prawidlowy montaz i1 pdzniejsza eksploatacje wozka, skutecznie
pozwalajac na ograniczenie konserwacji urzadzen/woézka do minimum. Moduly te s3
wykonane w celu zapewnienia elastycznos$ci niezbednej do produkcji wozkéw réznych
typoOw/wymiardw, a zatem takie moduty sg unikalne dla realizacji réznych rozmiaréw wozka i
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po prostu podlegaja modyfikacjom struktury powigzanego woézka do réznych dlugosci pasa
transmisyjnego.

[0054] Jak mozna zauwazy¢ z opisu, wozek transportowy zgodny z wynalazkiem umozliwia
przezwyci¢zenie wad przedstawionych w stanie techniki.

[0055] W szczegdlnosci, w tym wynalazku zrealizowano konstrukcje wozka o
odpowiednich wymiarach z kotami i podporami bez przesuni¢cia, wyposazong w kota
przygotowane do jednoczesnego uruchamiania za pomocg obrotu rumpla, przeciwnie do kot
jalowych, tj. swobodnie obracajagcych si¢, ktorych wysoko$¢ przesuniecia pozwala
zminimalizowaé naprezenia obrotowe, szczegdlnie w przypadku recznego holowania przez
operatora.

[0056] Ponadto zrealizowano wozek, ktory zmniejsza wszystkie czynnosci konserwacyjne
oprocz regulacji i/lub kalibracji typowych dla wozkéw znanych obecnie w tej dziedzinie.
[0057] W szczeg6lno$ci, mechanizm obrotu wozka nie wymaga smarowania: ta cecha jest
szczegolnie korzystna w przypadku uzywania wozka na zewnatrz, poniewaz pogoda moze
powodowac efekty utleniania i/lub degradacji.

[0058] Ponadto wozek zgodny z niniejszym wynalazkiem zmniejsza potrzebg czestego
naprezania przektadni spowodowanego ruchem, jak ma to miejsce w rozwigzaniach znanych
ze stanu techniki.

[0059] Co wiccej, przenoszenie obrotdow z rumpela na kota, realizowane przez ruch
(kinematyke) pasow, pozwala uniknaé stosowania zrdznicowanych plaszczyzn obrotu, jak to
ma miejsce na przyktad w przypadku znanych rozwigzan, w ktérych stosuje si¢ pojedynczy
fancuch majacy rozgalezienia, przychodzace 1 wychodzace, ktoére krzyzuja sie¢ ze soba, w celu
uzyskania odwracania ruchu, a zatem obrdt w przeciwfazie napgdzanych kot.

[0060] Coz, takie znane rozwigzania pojedynczych paséw lub tancuchow maja
niewspolosiowos$¢ migdzy rozgatezieniami pasa lub tancucha, w celu zapobiegnigcia tarciu
migdzy nimi w zaleznos$ci od tego przecigcia: obecno$¢ tych niewspotosiowo$ci znaczaco
napreza Srodki przenoszenia ruchu 1 przyspiesza zuzycie lub zlamanie; ponadto w
rzeczywistych warunkach pracy, na przyktad w powigzaniu ze wstrzasami i spadkami lub
wzniesieniami podtoza, nie jest niczym niezwyktym, zZe rozgatezienia dotykaja si¢ 1 zuzywaja
zgodnie z takim skrzyzowaniem, przyspieszajac zuzycie lancucha lub pasa.

[0061] Wynalazek pozwala na definitywne rozwigzanie tych problemow, poniewaz nie ma
zadnych przecig¢ pomigdzy pasami lub fancuchami, a zatem nie ma ryzyka ocierania si¢
pomiedzy rozgatgzieniami. Co wigcej, brak przecie¢ umozliwia uniknigcie niewspotosiowosci
pasoéw lub fancuchow, ktoére moga pracowac na rownolegltych ptaszczyznach bez poddawania
ich dodatkowym naprezeniom mechanicznym. Innymi stowy, pasy lub tancuchy dziatajg w
optymalnych warunkach mechanicznych, minimalizujac skutki skr¢cania, ustgpowania i/lub
zuzycia podczas normalnego cyklu uzytkowania, poniewaz nie ocierajg si¢ o siebie.

[0062] W tym celu ukfad przektadni obrotowej zostal podzielony na dwie czesci, a
mianowicie ¢ze$¢ przednig 1 czes$¢ tylng, za pomocg dwoch pasow potaczonych z centrum za
pomocg mechanicznego ukladu odwracania obrotu, z wykorzystaniem tam, gdzie to mozliwe,
materiatu nie poddajacego si¢ zuzyciu/degradacji z powodu warunkow $rodowiskowych
normalnego uzytkowania, takich jak degradacja przez utlenianie z powodu uzytkowania na
ZeWnatrz.

[0063] W ten sposob mozliwe bylo rozlozenie/podzielenie ogolnych naprezen
generowanych przez przektadni¢ na krotsze odcinki pasa/tancucha, a tym samym zapewnienie
przez pasy/tancuchy prowadzenia kot sterowanych (napedu), ktére jest mniej podatne na
straty napr¢zenia podczas uzywania wozka.

[0064] Ponadto, w celu zmniejszenia istniejacej konserwacji, wozek zgodny z wynalazkiem
zostal wyposazony w dwa niezalezne automatyczne systemy napr¢zajace (lub systemy
odzyskiwania naprezen). Pierwszy na przedniej czgsci wozka, drugi pozycjonowany w tylnej
czesci wozka 1 centrowany poziomo na tylnym uktadzie oscylacyjnym/obrotowym, tj. wzdhuz
wzdluznej plaszczyzny srodkowej wozka. Oba systemy s3 w stanie automatycznie odzyskac
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ruch wielu/roznych mm skoku, a zatem s3 w stanie skompensowa¢ straty naprezenia
spowodowane uzytkowaniem i/lub zjawiskami lekkiego zuzycia.

[0065] W tylnej czesSci wozka, poza odzyskiwaniem luzu, czg$¢ oscylacyjna wprowadza
kolejne odzyskanie pionowych niewspotosiowosci rzedu kilku milimetrow ptaskosci
powierzchni podtoza: w ten sposoéb wozek jest w stanie tatwo absorbowaé wszelkie
roztaczenia z podlozem.

[0066] W tym celu korzystne jest stosowanie, jako narzadu transmisyjnego, pasow z¢batych
wykonanych z gumy lub poliuretanu, ktoére maja znaczny stopien elastycznosci.

[0067] Co wigcej, takie pasy nie wymagaja smarowania (dlatego nie wymagaja konserwacji)
1 nie podlegaja degradacji pod wptywem pogody.

[0068] Wozek mozna wigc tatwo uzywac zarbwno wewnatrz, jak i na zewnatrz.

[0069] Specjalista w tej dziedzinie, w celu zaspokojenia warunkowych i1 specyficznych
potrzeb, moze dokona¢ licznych modyfikacji i zmian w woézkach opisanych powyzej,
wszystkie jednak zawarte w zakresie wynalazku, jak okreslono w nastepujacych
zastrzezeniach.

Zastrzezenia patentowe
1. Wodzek transportowy (4) zawierajacy

- ramg (8), ktora przebiega od przedniej czesci (12) do tylnej czesci (16), wzdhuz
dominujacego kierunku wzdhuznego (X-X),

- przy czym przednia czg$¢ (12) jest zaopatrzona w par¢ przednich kot, w tym
przednie koto sterowane (20) wokot osi sterowania (S-S) rownoleglej do kierunku
pionowego (Z-Z), prostopadtej do podtoza (P) wodzka (4), 1 przednie koto jalowe
(24), obracajace si¢ wokot osi rownolegtej do wspomnianego kierunku pionowego
(Z-Z), 1 rumpel (28),

- przy czym tylna czes$¢ (16) jest zaopatrzona w parg tylnych kot, w tym tylne koto
sterowane (36) wokot osi sterowania rownolegtej do kierunku pionowego (Z-7Z) i
tylne koto jalowe (40), obracajace si¢ wokot osi réwnoleglej do wspomnianego
kierunku pionowego (Z-Z),

- przy czym przednie i tylne kota sterowane (20, 36) sa usytuowane po tej samej
stronie wozka (4) w stosunku do ptaszczyzny $rodkowe; (M-M) ramy (8)
rownolegltej] do dominujacego kierunku wzdtuznego (X-X),

- przy czym wozek (4) zawiera $rodki transmisyjne (44), ktore kinematycznie
tacza rumpel (28) ze wspomnianymi przednimi i tylnymi kotami sterowanymi (20,
36),

- przy czym S$rodki transmisyjne (44) zawieraja przedni pas lub tancuch (48)
polaczony kinematycznie z rumplem (28) oraz z przednim kolem sterowanym (20)
oraz tylny pas lub tancuch (52) kinematycznie potagczone z tylnym kotem
sterowanym (36),

- przy czym wspomniane przednie i1 tylne pasy lub tancuchy (48, 52) sa
mechanicznie oddzielone od siebie 1 polaczone kinematycznie przez wstawienie
srodkoéw (56) do odwracania ruchu w celu sterowania wspomnianymi przednimi i
tylnymi kotami sterowanymi (20, 36), aby obracaly si¢ w kierunkach przeciwnych do
siebie,

znamienny tym, ze tylna cze$¢ (16) zawiera wahacz (88) obracajacy sie wokot
obrotowego sworznia (92), ktory okresla o§ obrotu (B-B) przechodzaca przez
ptaszczyzng srodkowa (M-M) ramy (8) réwnolegle do przewazajacego wzdluznego
kierunku (X-X), przy czym wspomniany obrotowy wahacz (88) podtrzymuje tylne
koto sterowane (36) i tylne koto jatowe (40).
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Wozek transportowy (4) wedtug zastrzezenia 1, przy czym wspomniane $rodki (56) do
odwracania ruchu zawierajg pare kot zgbatych (60, 64) zazebiajacych si¢ ze soba, przy
czym pierwsze koto zebate (60) jest roboczo potaczone z przednim pasem lub tancuchem
(48), a drugie koto zgbate (64) jest roboczo potaczone z tylnym pasem lub tancuchem
(52).

Wozek transportowy (4) wedtug zastrzezenia 2, przy czym kazde koto z¢bate (60, 64) jest
zintegrowane obrotowo z kotem pasowym lub kotem tancuchowym (68), przy czym
wspomniane koto pasowe lub koto tancuchowe (68) jest sprzggnig¢te z odpowiednim
przednim i tylnym pasem lub tancuchem (48, 52).

Wozek transportowy (4) wedtug ktoregokolwiek z poprzednich zastrzezen, przy czym
wspomniane $rodki (56) do odwracania ruchu sa przymocowane do nieruchomej czesci
posredniej (72) ramy (8) miedzy czescig przednig (12) a czescia tylng (16).

Woézek transportowy (4) wedhug zastrzezenia 4, przy czym czgs$¢ posrednia (72) ramy (8)
zawiera przegrode ochronng (76) $rodkow (56) do odwracania ruchu i/lub przednich i
tylnych paséw lub tancuchow (48, 52).

Wozek transportowy (4) wedtug ktoregokolwiek z poprzednich zastrzezen, przy czym
cz¢s$¢ przednia (12) zawiera $rodki do regulacji naprezenia (80) pasa lub tancucha (48, 52)
przymocowanego do samej czesci przednie;.

Woézek transportowy (4) wedlug zastrzezenia 6, przy czym wspomniane $rodki do
regulacji naprezenia (80) pasa lub tancucha (48, 52) przymocowanego do przedniej czesci
(12) zawieraja koto pasowe lub regulacyjne koto tancuchowe (84), ktore wspdipracuje ze
wspomnianym przednim pasem lub lancuchem (48), i urzadzenia do modyfikacji i
regulacji potozenia wspomnianego kota pasowego lub regulacyjnego kota tancuchowego
(84) wzgledem przedniej czgsci (12), przy czym wspomniane urzadzenia zawieraja
automatyczne systemy eliminacji luzu, za pomocg sprezyn lub rownowaznych systemow,
ktére automatycznie odzyskuja utrat¢ napr¢zenia przedniego pasa lub fancucha (48)
podczas uzytkowania.

Wozek transportowy (4) wedtug ktoregokolwiek z poprzednich zastrzezen, przy czym
czes¢ tylna (16) zawiera $rodki naprezajace (96) tylnego pasa lub tancucha (52), ktore
regulujg naprezenie wspomnianego tylnego pasa lub tancucha (52) przez zmiang
polozenia obrotowego wahacza (88) wzgledem tylnej cze$ci (16), w celu zmiany
wzdluznego potozenia obrotowego wahacza (88), rownolegle do wspomnianego
dominujacego kierunku wzdluznego (X-X).

Woézek transportowy (4) wedlug zastrzezenia 8, przy czym wspomniane S$rodki
naprezajace (96) tylnego pasa lub tancucha (52) sg usytuowane po przeciwnej stronie
wzgledem tylnego pasa lub tancucha (52), tj. w kierunku tylnego konca (100) tylnej
czesci (16), w celu zapewnienia operatorowi tatwego dostepu do wszelkich regulacji.

Wozek transportowy (4) wedtlug zastrzezenia 8 albo 9, przy czym wspomniane $Srodki
napre¢zajace zawieraja co najmniej jedno urzadzenie regulacyjne (104), ktoérego funkcja
jest modyfikacja potozenia wzdtuznego obrotowego wahacza (88) wzgledem tylnej osi
(16), w celu zmiany potozenia obrotowego wahacza (88), a wraz z nim tylnego kota
sterowanego (36), a tym samym naciggu odpowiedniego tylnego pasa lub tancucha (52).
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Wozek transportowy (4) wedlug zastrzezenia 8, 9 albo 10, przy czym wspomniane $rodki
naprezajace (96) tylnego pasa lub tancucha (52) zawierajg automatyczne systemy
eliminacji luzu, za pomocg spr¢zyn lub réwnowaznych systemow, ktore umozliwiajg
automatyczne odzyskiwanie wszelkich strat napr¢zenia tylnego pasa lub tancucha (52)
podczas uzytkowania.

Wozek transportowy (4) wedlug ktéregokolwiek z poprzednich zastrzezen, przy czym
rumpel (28) zawiera wat z kierownicg (30), potaczong obrotowo z czgscig przednig (12) w
celu przenoszenia ruchu obrotowego na wspomniany przedni pas lub tancuch (48) i,
poprzez $rodki transmisyjne (44), na wspomniany tylny pas lub tancuch (52).

Wozek transportowy (4) wedtug ktoregokolwiek z poprzednich zastrzezen, przy czym
przednie kota sterowane i kota jalowe (20, 24), oraz tylne kota sterowane i kota jalowe
(36, 40) maja rozne $lady kol tj. odleglos¢ albo odlegtos¢ miedzy osiami wzdhuz
kierunku poprzecznego (Y-Y), prostopadle do kierunku wzdhiznego (X-X) i do kierunku
pionowego (Z-Z), tak aby rozstaw przednich kot sterowanych 1 jalowych (20, 24) byt
mniejszy niz rozstaw tylnych kot sterowanych i kot jatowych (36, 40).

Uprawniony: Tellure Rota S.p.A.
Petnomocnik: mgr inz. Dariusz Mielcarski
Rzecznik patentowy
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