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uraw jest d wignic , której podstawowy element 
przenosz cy obci enie, jakim jest wysi gnik, mo e wy-
konywa  ruchy obrotowe w p aszczy nie pionowej i/lub 
poziomej. Przedmiotem prac konstrukcyjno-badawczych 
autorów [3] s  zagadnienia zwi zane z konstrukcj  przy-
czep do przewozu drewna wykorzystywanych w pracach 
le nych. Równolegle z konstrukcj  przyczepu rozpocz to 
prace projektowe zwi zane z konstrukcj  urawia, który 
móg by by  montowany na przyczepie do przewozu drew-
na. Jednym z za o e  prac konstrukcyjnych by o stworze-
nie urawia, który nie narusza by zastrze e  patentowych 

g ównych producentów [5-8] oraz to, aby konstrukcja 
stanowi a wersj  wyj ciow  do stworzenia rodziny mo-
du owych konstrukcji [2]. Modu owo  konstrukcji ma na 
celu uproszczenie procesu projektowania i wytwarzania 
urawi przy jednoczesnym stworzeniu wi kszego wa-

chlarza oferowanych modeli urz dzenia. Dodatkowym 
atutem jest wi ksza mo liwo  dostosowania urz dzenia 
do potrzeb klienta oraz mo liwo  mody kowania ura-
wi w procesie eksploatacji i wi ksza dost pno  cz ci 
zamiennych.

Modu owo  budowy urawi b dzie polega a na wy-
korzystaniu jak najwi kszej ilo ci zespo ów i elementów 
konstrukcji wspólnych dla ka dego z projektowanych 
urawi. urawie z za o enia maj  ró ni  si  warto ci  

maksymalnego zakresu wysi gu, co umo liwi zastoso-
wanie do za adunku w szerokiej gamie pojazdów. Prace 
konstrukcyjne zosta y poprzedzone analiz  konstrukcyjn  
dost pnych na rynku urz dze  [5-8] oraz wykorzystano 
informacje zawarte w poradnikach [4]. W sk ad projekto-
wanego urawia wchodzi pi  podstawowych modu ów 
(rys. 1).

Metoda tworzenia modu owych konstrukcji

Podstawowym modelem urawia na którym opie-
ra si  pozosta a rodzina urawi to uraw (oznaczenie 
PKM6790) o maksymalnym zakresie wysi gu równym 
6790 mm, mierz c od osi obrotu kolumny (rys. 2).

Zakres wysuwu ramienia teleskopowego wynosi 
1600 mm, po z o eniu d ugo  konstrukcji wynosi 3105 
mm. Parametry dopuszczalnych ud wigów b d  ró ni  
si  dla reszty modeli urawi ze wzgl du na wyst puj cy 
moment gn cy podczas d wigania adunku przy ró nych 
d ugo ciach ramion. Modu owa konstrukcja opiera si  
o zasady (rys. 1):
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Rys. 1. Podstawowe modu y projektowanego urawia: 1 � me-
chanizm obrotu urawia, 2 � kolumna, 3 � wysi gnik pierwszy, 
4 � rami  sta e wysi gnika drugiego, 5 � rami  wysuwane wysi -
gnika drugiego, S1 � si ownik podnoszenia wysi gnika pierwsze-
go, S2 � si ownik zmiany po o enia ramienia drugiego, c � ci g o
Fig. 1. Basic modules of the designed crane: 1 � crane rotation 
mechanism, 2 � column, 3 �  rst extension arm, 4 � second arm 
with  xed arm, 5 � second arm with retractable arm, S1 �  rst 
extension arm lift cylinder, S2 � second shoulder position actua-
tor, c � pull rod
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1) Mechanizm obrotu oraz kolumna s  modu ami bazo-
wymi konstrukcji projektowanych urawi. Mechanizm 
obrotu jest modu em, który dodatkowo s u y do mon-
towania konstrukcji na docelowych pojazdach. Zró -
nicowanie konstrukcji kolumny nie mia oby wp ywu 
na ud wig urawi oraz ich maksymalny wysuw.

2) Wysi gnik pierwszy jest wspólnym modu em dla 
wszystkich typów urawi.

3) P aszcz ramienia wysuwanego drugiego wysi gnika; 
rami  teleskopowe jest amane za pomoc  ci gna C, 
poruszanego si ownikiem S2.
Zespó  ci gna C jest elementem wykorzystywanym 

w jednolitej postaci materia owo-wymiarowej we wszyst-
kich proponowanych urawiach. Ci gno C bezpo rednio 

czy si  z p aszczem ramienia wysuwanego (3). P aszcz 
jest elementem, na który wp yw momentu gn cego jest 
znaczny. Jego przekrój poprzeczny jest mniejszy od wysi -
gnika (2). Z tego wzgl du nale a o zró nicowa  wska niki 
bezw adno ci geometrycznej poszczególnych p aszczy (3) 
przy jednoczesnym zwi kszaniu d ugo ci ramienia p asz-
cza w celu zwi kszenia warto ci wysi gu urawia.

D ugo  oraz przekrój poprzeczny p aszcza (3) s  
jednakowe dla urawi:
�  PKM5190 i PKM6490 o warto ciach: d ugo  

� 2265 mm, wymiary przekroju poprzecznego 
� 160 × 100 × 5 mm.

�  PKM6790: d ugo  2265 mm, a wymiary przekroju to 
160mm × 30mm × 5mm.

�  PKM7140 i PKM7390: wymiary przekroju poprzecz-
nego p aszcza (3) wynosz  165 × 100 × 5. Ramio-
na ró ni  si  d ugo ci  wynosz c  dla urawia 
PKM7140 � 2300 mm, a dla urawia PKM7390 
� 2400 mm.

4) Rami  wysuwne drugiego wysi gnika stanowi ko co-
w  cz  wysi gnika i jest elementem o najmniejszych 

wymiarach przekroju poprzecznego. Wska nik prze-
kroju na zginanie oraz d ugo  ramienia wysuwne-
go ma znacz cy wp yw na warto  dopuszczalnego 
ud wigu urawia oraz maksymalnego zasi gu [1].
W oparciu o sprecyzowane wy ej za o enia zapro-

jektowano modu y konstrukcyjne przedstawione na rys. 3, 
natomiast d ugo ci oraz wymiary przekroju poprzecznego 
ramion zestawiono w tab. I.

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

Model 
urawia

D ugo  
ramienia wy-

suwanego
[mm]

Wymiary 
przekroju po-
przecznego

[mm]

Skok 
t oczyska 
si ownika

[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 wzmacniaj ce i z czne m.in. ucha, ele-
menty prowadz ce przewody hydrauliczne, wieszak na 
rotator s  wspólne dla ca ej rodziny urawi.
5) Dobór si owników [9]
� Si ownik unoszenia ramion urawia (oznaczenie S1 

� rys. 1)
Dla wszystkich wersji projektowanych urawi zosta  

dobrany jeden model si ownika unoszenia o warto ci sko-
ku 630 mm.

Typ si ownika UCJ2F, nazwa si ownika UCJ2F-
16-100/70/630Gz+U

Rys. 2. uraw PKM6790: a) � wymiary gabarytowe roz o onego urawia, b) � dopuszczalny ud wig
Fig. 2. Crane PKM6790: a) � overall dimensions of the unfolded crane, b) � permissible lifting capacity
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� Si ownik tzw. amania urawia (oznaczenie S2 
� rys. 1)
Dla projektowanych urawi o maksymalnych zakre-

sach wysi gu 5190 mm, 6490 mm oraz 6790 mm zosta  
dobrany si ownik amania o warto ci skoku 800 mm.

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

Rys. 3. Rodzina projektowanych urawi
Fig. 3. Series of designed cranes

Dla si owników o maksymalnym zakresie wysi gu 
7140 mm i 7390 mm dobrano si ownik amania o warto-
ci skoku 1050 mm.

Typ si ownika UCJ2F, nazwa si ownika UCJ2F-
16-80/45/1050Gz+U
� Si ownik wysuwu ramienia wysi gnika drugiego ura-

wia
Dla projektowanych urawi o maksymalnym zakresie 

wysi gu 6490 mm zosta  dobrany model si ownika wysu-
wu ramienia teleskopowego o warto ci skoku 1350 mm.

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

Dla projektowanych urawi o maksymalnych zakresach 
wysi gu 6790 mm, 7140 mm zosta  dobrany si ownik wy-
suwu ramienia teleskopowego o warto ci skoku 1600 mm.

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

Dla projektowanego urawia o maksymalnym zakre-
sie wysi gu 7390 mm zosta  dobrany model si ownika wy-
suwu ramienia teleskopowego o warto ci skoku 1850 mm.

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

Podsumowanie

Projektuj c urawie o okre lonym ud wigu i wysi gu 
starano si  wykorzysta  elementy wspólne pogrupowane 
w pi ciu modu ach funkcjonalno-konstrukcyjnych. G ów-
nym celem tworzenia modu owej budowy projektowanych 
urawi by o za o enie by przy jak najmniejszych kosztach 

wytwarzania zaproponowa  u ytkownikom rodzin  mo-
deli urz dzenia dostosowan  do ich potrzeb. Dodatkowo 
wa nym aspektem takiej budowy jest mo liwo  atwiej-
szego monta u kompletnego urz dzenia oraz sprawne 
przeprowadzanie napraw i remontów urawi.
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