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(57) Багатошвидкісний механізм підйому та опус-
кання вантажу крана мостового типу, що містить

привід,  вантажний візок та канат,  який відрізня-
ється тим, що на кінцевих балках стаціонарно
встановлені щонайменше два механізми підніман-
ня та опускання вантажу, на барабанах яких закрі-
плений канат, зв'язаний із вантажозахоплюючим
пристроєм через напрямні ролики, встановлені на
візках з індивідуальними механізмами пересуван-
ня для зміни відстані між ними та кута між гілками
каната, що забезпечує максимальний діапазон
швидкостей.

Корисна модель відноситься до підйомно-
транспортного машинобудування та може бути
використана в механізмах підйому кранів мостово-
го типу.

Відомий одношвидкісний механізм підйому
крана мостового типу, стаціонарно встановлений
на вантажному візку, що складається з електро-
двигуна, редуктора та барабана, на який навитий
канат [1, стор.187-188]. Значення швидкості підйо-
му та опускання вантажу визначається тільки ве-
личиною швидкості обертання вихідного валу ре-
дуктора.

Відомий також [1, стор.195-197] механізм під-
йому та опускання вантажу, встановлений на ван-
тажному візку, що складається із електродвигуна,
планетарного редуктора, барабана та каната. В
такому механізмі зміна швидкості підйому та опус-
кання вантажу здійснюється шляхом перемикання
зубчатих коліс планетарного редуктора та регулю-
ється ступінчасте в обмежених границях.

Загальним недоліком таких механізмів є ма-
лий діапазон та ступінчастість регулювання швид-
костей підйому та опускання вантажу.

В зв'язку з цим, ціллю даної корисної моделі
являється розширення діапазону зміни швидко-
стей та плавність їх регулювання.

Поставлена ціль досягається тим, що на кін-
цевих балках крана мостового типу встановлені
два окремих механізми підйому та опускання ван-
тажу з однаковими кінематичними та силовими
характеристиками. При цьому канат, кінці якого
закріплені на барабанах механізмів підйому та
опускання вантажу через направляючі ролики,

встановлені на візках з індивідуальними механіз-
мами пересування, зв'язані із вантажозахоплюю-
чим пристроєм. Розширення діапазону швидко-
стей здійснюється шляхом зміни відстані між
візками з направляючими роликами, а виходячи з
цього й кута а між гілками каната від значення amin

до amах, при незмінній швидкості обертання бара-
банів механізмів підйому та опускання вантажу.
Результуюча швидкість підйому та опускання ван-
тажу визначається швидкостями підйому кожного
механізму та величиною кута a між гілками каната
згідно закону про складання швидкостей точки, по
якому якщо точка одночасно бере участь у двох
рухах, то її швидкість дорівнює діагоналі парале-
лограма, побудованого на векторах цих швидко-
стей.

Сутність корисної моделі пояснюється крес-
ленням, де на Фіг.1 показано схему виду спереду
механізму підйому та опускання вантажу у випадку
мінімального значення кута a,  на Фіг.2 - схему ви-
ду спереду у випадку максимального кута а,  на
Фіг.3 - схему виду зверху.

Багатошвидкісний механізм підйому та опус-
кання вантажу складається із встановлених на
геометричній середині протилежних кінцевих ба-
лок 1 і 2 механізмів підйому та опускання вантажу
3 та 4, на барабанах 5 і 6 яких закріплений канат 7,
гілки 8 та 9 котрого, в свою чергу, через направ-
ляючі ролики 10 та 11, встановлені на візках 12 та
13 з індивідуальними механізмами пересування 14
та 15, зв'язані з вантажозахоплюючим пристроєм
16.
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Багатошвидкісний механізм підйому працює
наступним чином. Для забезпечення максимальної
швидкості підйому та опускання вантажу візки 12
та 13 за допомогою механізмів пересування 14 та
15 зводять на мінімальну відстань створюючи тим
самим кут amin між гілками 8 та 9 канату 7. Резуль-
туюча швидкість V2 підйому та опускання вантажу
визначається діагоналлю паралелограма, побудо-
ваного на векторах швидкостей V1 підйому та опу-
скання вантажу кожного із механізмів. Для отри-
мання мінімальної швидкості візки розводять на
максимальну відстань. Кут a між гілками 8  та 9
каната 7 стає максимальним, а швидкість V2 під-
йому та опускання вантажу - мінімальною.

Використання такого пристрою дозволяє при
однакових кінематичних та силових характеристи-
ках механізмів підйому та опускання вантажу регу-
лювати швидкість як роздільним ввімкненням та
противоввімкненням механізмів підйому та опус-
кання, так і за допомогою зміни відстані між візка-
ми, а, виходячи з цього, й кута між гілками каната.
Плавне регулювання швидкості підйому та опус-
кання вантажу в широкому діапазоні може мати
значний ефект при виконанні високоточних монта-
жних та ремонтних робіт.
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