MODULOWA KONSTRUKCJA ZURWI PRZYCZEPOWYCH

Modular design of trailers cranes

Aleksander NIEOCZYM, Kazimierz DROZD

Streszczenie: Zuraw przyczepowy jest urzgdzeniem montowanym na przyczepach przeznaczonych do przewozu drewna.
Podczas prac badawczo — konstrukcyjnych zdefiniowano funkcjonalne parametry zurawi. Umozliwito to opracowanie pieciu
typdw zurawi, roznigcych sie wysiegiem i udzwigiem. W celu obnizenia kosztéw projektowania i wytwarzania gtéwne zespoty
podzielono na moduty. W obrebie kazdego modutu wydzielono czesci wspdlne, ktére mogg byé wykorzystane we wskazanych

typach zurawi.

Stowa kluczowe: zuraw przyczepowy, zaczep rotatora, ramie, spawanie

Abstract: A trailer crane is a device mounted on trailers intended for transporting timber. During the research and construction
works, functional parameters of the cranes were defined. This enabled the development of five types of cranes differing in reach
and capacity. In order to reduce the design and manufacturing costs, the main teams were divided into modules. Within each
module, common parts have been separated, which can be used in the indicated types of cranes.

Keywords: trailer crane, modular structure, capacity, crane radius

Wstep

Zuraw jest dzwignica, ktérej podstawowy element
przenoszacy obcigzenie, jakim jest wysiegnik, moze wy-
konywac ruchy obrotowe w ptaszczyznie pionowej i/lub
poziomej. Przedmiotem prac konstrukcyjno-badawczych
autorow [3] sg zagadnienia zwigzane z konstrukcjg przy-
czep do przewozu drewna wykorzystywanych w pracach
le$nych. Réwnolegle z konstrukcjg przyczepu rozpoczeto
prace projektowe zwigzane z konstrukcjg zurawia, ktory
mogtby by¢ montowany na przyczepie do przewozu drew-
na. Jednym z zatozen prac konstrukcyjnych byto stworze-
nie zurawia, ktéry nie naruszatby zastrzezen patentowych
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Rys. 1. Podstawowe moduty projektowanego zurawia: 1 — me-
chanizm obrotu zurawia, 2 — kolumna, 3 — wysiegnik pierwszy,
4 — ramie state wysiegnika drugiego, 5 — ramie wysuwane wysie-
gnika drugiego, S7 — sitownik podnoszenia wysiegnika pierwsze-
go, S2 — sitownik zmiany potozenia ramienia drugiego, ¢ — ciegto
Fig. 1. Basic modules of the designed crane: 1 — crane rotation
mechanism, 2 — column, 3 — first extension arm, 4 — second arm
with fixed arm, 5 — second arm with retractable arm, S7 — first
extension arm lift cylinder, S2 — second shoulder position actua-
tor, ¢ — pull rod
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gtébwnych producentéw [5-8] oraz to, aby konstrukcja
stanowita wersje wyj$ciowg do stworzenia rodziny mo-
dutowych konstrukgji [2]. Modutowo$¢ konstrukcji ma na
celu uproszczenie procesu projektowania i wytwarzania
zurawi przy jednoczesnym stworzeniu wiekszego wa-
chlarza oferowanych modeli urzadzenia. Dodatkowym
atutem jest wieksza mozliwo$¢ dostosowania urzgdzenia
do potrzeb klienta oraz mozliwos¢ modyfikowania zura-
wi w procesie eksploatacji i wieksza dostepnos¢ czesci
zamiennych.

Modutowos¢ budowy zurawi bedzie polegata na wy-
korzystaniu jak najwiekszej ilosci zespotéw i elementow
konstrukcji wspélnych dla kazdego z projektowanych
zurawi. Zurawie z zatozenia majg rozni¢ sie wartoscig
maksymalnego zakresu wysiegu, co umozliwi zastoso-
wanie do zatadunku w szerokiej gamie pojazdéw. Prace
konstrukcyjne zostaty poprzedzone analizg konstrukcyjng
dostepnych na rynku urzgdzen [5-8] oraz wykorzystano
informacje zawarte w poradnikach [4]. W skfad projekto-
wanego zurawia wchodzi pie¢ podstawowych modutéw

(rys. 1).
Metoda tworzenia modutowych konstrukcji

Podstawowym modelem zurawia na ktérym opie-
ra sie pozostata rodzina zurawi to zuraw (oznaczenie
PKM6790) o maksymalnym zakresie wysiegu réwnym
6790 mm, mierzac od osi obrotu kolumny (rys. 2).

Zakres wysuwu ramienia teleskopowego wynosi
1600 mm, po ztozeniu dlugosé konstrukcji wynosi 3105
mm. Parametry dopuszczalnych udzwigéw bedg roznic¢
sie dla reszty modeli zurawi ze wzgledu na wystepujacy
moment gngcy podczas dzwigania tadunku przy réznych
dtugosciach ramion. Modutowa konstrukcja opiera sie
o zasady (rys. 1):
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Rys. 2. Zuraw PKM6790: a) — wymiary gabarytowe roztozonego zurawia, b) — dopuszczalny udzwig
Fig. 2. Crane PKM6790: a) — overall dimensions of the unfolded crane, b) — permissible lifting capacity

1) Mechanizm obrotu oraz kolumna sg modutami bazo-
wymi konstrukcji projektowanych zurawi. Mechanizm
obrotu jest modutem, ktéry dodatkowo stuzy do mon-
towania konstrukcji na docelowych pojazdach. Zroz-
nicowanie konstrukcji kolumny nie miatoby wptywu
na udzwig zurawi oraz ich maksymalny wysuw.

2) Woysiegnik pierwszy jest wspolnym modutem dla
wszystkich typow zurawi.

3) Ptaszcz ramienia wysuwanego drugiego wysiegnika;
ramie teleskopowe jest tamane za pomoca ciegna C,
poruszanego sitownikiem S2.

Zespot ciegna C jest elementem wykorzystywanym

w jednolitej postaci materiatowo-wymiarowej we wszyst-

kich proponowanych zurawiach. Ciegno C bezposrednio

faczy sie z ptaszczem ramienia wysuwanego (3). Plaszcz
jest elementem, na ktéry wplyw momentu gnacego jest
znaczny. Jego przekrdj poprzeczny jest mniejszy od wysie-
gnika (2). Z tego wzgledu nalezato zréznicowaé wskazniki

bezwtadnosci geometrycznej poszczegolnych ptaszczy (3)

przy jednoczesnym zwiekszaniu dtugo$ci ramienia ptasz-

cza w celu zwiekszenia warto$ci wysiegu zurawia.
Dtugos$¢ oraz przekrdj poprzeczny ptaszcza (3) sg
jednakowe dla zurawi:

+ PKM5190 i PKM6490 o wartosciach: dtugosc¢
— 2265 mm, wymiary przekroju poprzecznego
—160%x100%x5 mm.

PKM6790: dtugos¢ 2265 mm, a wymiary przekroju to
160mm x 30mm x 5mm.

*  PKM7140 i PKM7390: wymiary przekroju poprzecz-
nego ptaszcza (3) wynoszg 165x100%x5. Ramio-
na réznig sie dtugoscig wynoszgca dla zurawia
PKM7140 — 2300 mm, a dla zurawia PKM7390
— 2400 mm.

4) Ramie wysuwne drugiego wysiegnika stanowi konco-
wa czes$¢ wysiegnika i jest elementem o najmniejszych

wymiarach przekroju poprzecznego. Wskaznik prze-

kroju na zginanie oraz dtugo$¢ ramienia wysuwne-

go ma znaczacy wptyw na wartosé dopuszczalnego

udzwigu zurawia oraz maksymalnego zasiegu [1].

W oparciu o sprecyzowane wyzej zatozenia zapro-
jektowano moduty konstrukcyjne przedstawione na rys. 3,
natomiast dtugosci oraz wymiary przekroju poprzecznego
ramion zestawiono w tab. I.

Tabela |. Zestawienie wymiaréw ramienia wysuwanego
Table I. List of dimensions of the retractable arm

Dlugosé Wymiary Skok
Model ramienia wy- | przekroju po- | tloczyska
Zurawia suwanego | przecznego | sitownika
[mm] [mm] [mm]
PKM 7390 1850 140x120x5 1850
PKM 7140 1600 140x100x5 1600
PKM 6790 1600 130x100x5 1600
PKM 6490 1300 130x80x5 1350
PKM 5190 brak brak brak

Elementy wzmacniajagce i ztaczne m.in. ucha, ele-
menty prowadzace przewody hydrauliczne, wieszak na
rotator sg wspolne dla catej rodziny zurawi.

5) Dobdr sitownikéw [9]
+  Sitownik unoszenia ramion zurawia (oznaczenie S17

—rys. 1)

Dla wszystkich wersji projektowanych zurawi zostat
dobrany jeden model sitownika unoszenia o warto$ci sko-
ku 630 mm.

Typ sitownika UCJ2F, nazwa sitownika UCJ2F-
16-100/70/630Gz+U
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Rys. 3. Rodzina projektowanych zurawi
Fig. 3. Series of designed cranes

+ Sitownik tzw. famania zurawia (oznaczenie S2

—rys. 1)

Dla projektowanych zurawi o maksymalnych zakre-
sach wysiegu 5190 mm, 6490 mm oraz 6790 mm zostat
dobrany sitownik tamania o wartosci skoku 800 mm.

Typ sitownika UCJ2F, nazwa sitownika UCJ2F-
16-80/40/630Gz+U

Dla sitownikow o maksymalnym zakresie wysiegu
7140 mm i 7390 mm dobrano sitownik tamania o warto-
$ci skoku 1050 mm.

Typ sitownika UCJ2F, nazwa sitownika UCJ2F-
16-80/45/1050Gz+U
«  Sitownik wysuwu ramienia wysiegnika drugiego zura-

wia

Dla projektowanych zurawi o maksymalnym zakresie
wysiegu 6490 mm zostat dobrany model sitownika wysu-
wu ramienia teleskopowego o wartosci skoku 1350 mm.

Typ sitownika UCJ2F, nazwa sitownika UCJ2F-
16-50/28/1350Gz+U

Dla projektowanych zurawi o maksymalnych zakresach
wysiegu 6790 mm, 7140 mm zostat dobrany sitownik wy-
suwu ramienia teleskopowego o warto$ci skoku 1600 mm.

Typ sitownika UCJ2F, nazwa sitownika UCJ2F-
16-50/28/1600Gz+U

Dla projektowanego zurawia o maksymalnym zakre-
sie wysiegu 7390 mm zostat dobrany model sitownika wy-
suwu ramienia teleskopowego o wartosci skoku 1850 mm.

Typ sitownika UCJ2F, nazwa sitownika UCJ2F-
16-50/32/1850Gz+U

Podsumowanie

Projektujac zurawie o okreslonym udzwigu i wysiegu
starano sie wykorzysta¢ elementy wspdlne pogrupowane
w pieciu modutach funkcjonalno-konstrukcyjnych. Gtow-
nym celem tworzenia modutowej budowy projektowanych
zurawi byto zatozenie by przy jak najmniejszych kosztach
wytwarzania zaproponowac¢ uzytkownikom rodzine mo-
deli urzgdzenia dostosowang do ich potrzeb. Dodatkowo
waznym aspektem takiej budowy jest mozliwosc¢ tatwiej-
szego montazu kompletnego urzadzenia oraz sprawne
przeprowadzanie napraw i remontéw zurawi.
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