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(73) ТОВАРИСТВО З ОБМЕЖЕНОЮ ВІДПОВІДА-
ЛЬНІСТЮ ФІРМА "ДІАЛАБ" ЛТД  
(57) 1. Спосіб випробування протиугінних рейкових 
захоплювачів вантажопідіймальних кранів на рей-
ковому ходу, що включає визначені вимірювання 
за допомогою вимірювальних приладів, який від-
різняється тим, що спочатку в місці протиугінного 
рейкового захоплювача або буфера крана на підк-
ранову рейку встановлюють переносний упор з 
клиновим затискачем, після цього на кронштейн 
вимірювального блока встановлюють датчик зу-

силля, гідроциліндр, вимірювальний пристрій з 
блоком живлення, далі підконтрольний протиугін-
ний рейковий захоплювач установлюють у робоче 
затиснене положення, розгальмовуючи при цьому 
усі інші протиугінні рейкові захоплювачі, установ-
лені на крані, потім за допомогою гідроциліндра 
поступово створюють навантаження на підконтро-
льний протиугінний рейковий захоплювач до пас-
портної величини, яку контролюють реєструючим 
пристроєм з цифровою індикацією, цикл повторю-
ють для усіх протиугінних рейкових захоплювачів, 
установлених на крані. 
2. Спосіб за п. 1, який відрізняється тим, що пе-
реносний упор закріплюють до головки підкранової 
рейки. 
3. Спосіб за п. 1, який відрізняється тим, що пе-
реносний упор закріплюють на будь-якій ділянці 
підкранової рейкової колії. 
4. Спосіб за п. 1, який відрізняється тим, що час 
випробування одного протиугінного рейкового за-
хоплювача становить близько 30 хвилин.

 
 

 
 

Корисна модель належить до підйомно-
транспортних засобів, зокрема, до протиугінних 
захоплювачів, які встановлюються на рейкових 
вантажопідіймальних машинах, що працюють на 
відкритих площадках, і може бути використана для 
обстеження та випробування протиугінних рейко-
вих захоплювачів вантажопідіймальних кранів на 
рейковому ходу і визначення відповідності їх вимо-
гам утримуючого зусилля паспортних характерис-
тик і нормативної документації. 

Для безпечної експлуатації вантажопідіймаль-
них кранів на рейковому ходу на них встановлю-
ють різні прилади. Крани обладнують анемомет-
ром або сигналізатором тиску вітру, що 
автоматично включає звуковий сигнал при пере-
вищенні допустимої швидкості вітру робочого ста-
ну, вказаній у паспорті крана. Крани також облад-
нуються кінцевими вимикачами механізмів 
підйому, вильоту, переміщення, реєстратором 
величини навантаження. При роботі під відкритим 

небом кран обладнується протиугінними засобами 
від переміщення і перекидання від вітру [ДНАОП 
0.00-1.03-02 Правила будови і безпечної експлуа-
тації вантажопідйомних кранів, Харків, "Форт", 
2002]. 

Кожен прилад безпеки крана повинен випро-
буватися та перевірятися. Проте не існує пристро-
їв для випробування протиугінних рейкових захоп-
лювачів вантажопідіймальних кранів на рейковому 
ходу на відповідність їх утримуючого зусилля ви-
могам паспортних характеристик і нормативної 
документації. 

В основу корисної моделі поставлено задачу 
створення способу випробування протиугінних 
рейкових захоплювачів вантажопідіймальних кра-
нів на рейковому ходу для визначення відповідно-
сті їх вимогам утримуючого зусилля паспортних 
характеристик і нормативної документації. 

Поставлену задачу вирішують тим, що спосіб 
випробування протиугінних рейкових захоплювачів 
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вантажопідіймальних кранів на рейковому ходу, 
який включає визначені виміри за допомогою ви-
мірювальних приладів, згідно з корисною модел-
лю, спочатку в місці протиугінного рейкового захо-
плювача або буфера крана на підкранову рейку 
встановлюють переносний упор з клиновим затис-
качем, після цього на кронштейн вимірювального 
блоку встановлюють датчик зусилля, гідроциліндр, 
вимірювальний пристрій з блоком живлення, далі 
підконтрольний протиугінний рейковий захоплювач 
встановлюють у робочий затиснений стан, розга-
льмовуючи при цьому усі інші протиугінні рейкові 
захоплювачі, установлені на крані, потім за допо-
могою гідроциліндра поступово створюють наван-
таження на підконтрольний протиугінний рейковий 
захоплювач до паспортної величини, яку контро-
люють реєструючим пристроєм з цифровою інди-
кацією, цикл повторюють для усіх протиугінних 
рейкових захоплювачів, установлених на крані. 

Переносний упор закріплюють до головки під-
кранової рейки. 

Переносний упор можуть закріплювати на 
будь-якій ділянці підкранової рейкової колії. 

Час випробування одного протиугінного рей-
кового захоплювача становить близько 30 хвилин. 

Сукупність послідовних дій способу що заяв-
ляється, дозволяє здійснити випробування протиу-
гінних рейкових захоплювачів вантажопідіймаль-
них кранів на рейковому ходу на відповідність їх 
вимогам утримуючого зусилля паспортних харак-
теристик і нормативної документації. Вважається, 
що кран пройшов випробування, якщо усі протиу-
гінні рейкові захоплювачі витримали паспортні 
характеристики. 

Випробування здійснюють на всіх типах ван-
тажопідіймальних кранів на рейковому ходу. 

Випробування здійснюють безпосередньо на 
крані, без демонтажу протиугінних рейкових захо-
плювачів. 

Випробування здійснюють на кожному протиу-
гінному рейковому захоплювачі окремо. 

Випробування здійснюють на будь-якій ділянці 
підкранової рейкової колії. 

Корисна модель пояснюється схемою. 
На схемі зображено переносний упор 1 з кли-

новим затискачем, підкранову рейку 2, кронштейн 
3 вимірювального блоку, датчик зусилля 4, вузол 5 
встановлення датчика зусилля, гідроциліндр, бу-
фер 7 крана, ходовий візок 8 із затисненням про-
тиугінним рейковим захоплювачем 9, реєструючий 
прилад 10 з цифровою інформацією, блок жив-
лення 11 приладу. 

Спосіб здійснюють наступним чином. 
Спочатку в місці протиугінного рейкового захо-

плювача 9 або буфера 7 крана, якщо він установ-
лений на протиугінному рейковому захоплювачі, 
на підкранову рейку 2 встановлюють переносний 
упор 1 з клиновим затискачем. Після цього на 
кронштейн З вимірювального блоку встановлюють 
датчик зусилля 4, гідроциліндр 6, вимірювальний 
пристрій 10 з блоком живлення 11. Датчик зусилля 
розраховано на навантаження на 15% більше за 
паспортне значення утримуючого зусилля протиу-
гінного рейкового захоплювача, дискретність вимі-
рювання складає 10кг з похибкою вимірювання - 
0,1%. 

Далі підконтрольний протиугінний рейковий 
захоплювач 9 встановлюють у робочий затисне-
ний стан, розгальмовуючи при цьому усі інші про-
тиугінні рейкові захоплювачі, установлені на крані. 
Потім за допомогою гідроциліндра 6 поступово 
створюють навантаження на підконтрольний про-
тиугінний рейковий захоплювач 9 до паспортної 
величини. Величину навантаження контролюють 
реєструючим пристроєм 10 з цифровою індикаці-
єю. Цикл повторюють для усіх протиугінних рейко-
вих захоплювачів, установлених на крані. 
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