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(57) 1 Міст, ЩО має у своєму складі ферму (10),
яка підтримується розтяжними кріпленнями (11,
12), і стабілізатори з аеродинамічною
поверхнею(19, 20), які прикріплені ВІДПОВІДНИМИ
осями обертання (21, 38), як правило, вздовж
ферми (10), забезпечуючи артикуляцію до позиції,
яка покращує стабільність ферми (10), який
відрізняється тим, що кожен стабілізатор (19, 20)
приєднаний так, щоб ним керував механізм, який
діє завдяки кутовому руху між фермою (10) і при-
леглим розтяжним кріпленням (11, 12) навколо
подовжньої осі моста, і кожен механізм встановле-
ний так, що, коли є кутовий рух між частиною
ферми (10) і прилеглим розтяжним кріпленням
(11, 12), зв'язаний з нею стабілізатор (19, 20) буде
артикулювати до позиції, яка буде створювати
силу, що діє на його частину ферми (10) при наяв-
ності зустрічного вітру

2 Міст ЗГІДНО з п 1, який відрізняється тим, що
кожен механізм має у своєму складі важіль (22),
прикріплений до зв'язаного з ним розтяжного кріп-
лення (11, 12) і прикріплений до ферми (10) віссю
обертання (23), як правило, паралельно до осей
обертання (21, 38) зв'язаного з ним стабілізатора
(19, 20)

3 Міст ЗГІДНО з п 1, який відрізняється тим, що
кожен механізм встановлений з метою посилення
артикуляції зв'язаного з ним стабілізатора (19, 20)
у ВІДПОВІДНОСТІ до кутового руху

4 Міст ЗГІДНО з п 2, який відрізняється тим, що
принаймні частина стабілізаторів (19, 20) прикріп-
лена ВІДПОВІДНИМИ осями обертання (21) прямо до

ферми (10) і встановлена для того, щоб їх можна
було артикулювати ВІДПОВІДНИМИ тягами (24), при-
кріпленими осями обертання (25, 26) до ВІДПОВІД-
НИХ важелів (22)
5 Міст ЗГІДНО з п 1, який відрізняється тим, що
принаймні частина стабілізаторів (19, 20) прикріп-
лена ВІДПОВІДНИМИ осями обертання (21) прямо до
ферми (10) і розміщена для того, щоб покращити
аеродинамічні властивості ферми (10)

6 Міст ЗГІДНО з п 1, який відрізняється тим, що
принаймні частина стабілізаторів (19, 20) прикріп-
лена ВІДПОВІДНИМИ осями обертання (38) від роз-
тяжних кріплень (11, 12)

7 Міст ЗГІДНО з п 2, який відрізняється тим, що
принаймні частина стабілізаторів (19, 20) прикріп-
лена ВІДПОВІДНИМИ осями обертання від ВІДПОВІД-
НИХ важелів (22)

8 Міст ЗГІДНО з п 7, який відрізняється тим, що
кожний стабілізатор (19, 20) встановлений так,
щоб його артикулювала тяга (39), прикріплена
віссю обертання до ферми (10)

9 Міст ЗГІДНО з п 1, який відрізняється тим, що
принаймні один із стабілізаторів (19, 20) забезпе-
чений незалежно регульованою контрольною по-
верхнею (126)

10 Міст ЗГІДНО з п 1, який відрізняється тим, що
пара стабілізаторів (19, 20) вмонтована на проти-
лежних сторонах ферми (10) і вони є контр-
збалансованими зв'язуючою тягою (ЗО, 34)

11 Міст ЗГІДНО З П 10, ЯКИЙ відрізняється тим, що
зв'язуюча тяга (ЗО, 34) оперативно встановлюєть-
ся між механізмами пари стабілізаторів (19, 20)

12 Спосіб стабілізації моста, що має у своєму
складі ферму (10), яка підтримується розтяжними
кріпленнями (11, 12), і стабілізатори з аеродинамі-
чною поверхнею (19, 20), змонтовані на ВІДПОВІД-
НИХ осях (21, 38), як правило, вздовж ферми (10),
який відрізняється тим, що в ньому використову-
ється кутовий рух між фермою (10) і розтяжними
кріпленнями (11, 12) навколо подовжньої осі моста
з метою артикуляції стабілізаторів (19, 20) до по-
зицій, які будуть створювати силу при зустрічному
вітрі, яка зменшить загальний аеродинамічний
підйом ферми (10)
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Цей винахід відноситься до стабілізації мостів,
що мають у своєму складі ферму, яку підтримують
розтяжні кріплення, і забезпечує як створення ста-
білізованої конструкції моста, так і спосіб стабілі-
зації існуючого моста

РІЗНІ ТИПИ МОСТІВ мають ферму, яку підтриму-
ють розтяжні кріплення від опор або інших подіб-
них конструкцій, встановлених на кінцях або посе-
редині між кінцями моста У випадку ПІДВІСНОГО
моста розтяжними кріпленнями є, як правило, вер-
тикальні троси, стрижні або ланцюги, які прив'язу-
ють кожну подовжню сторону ферми до відповід-
ної ланцюгової лінії, підвішеної між опорами
Укріплений тросом міст також має у своєму складі
ферму, яка підтримується розтяжними кріплення-
ми, як правило, у формі стрижнів або тросів, які
простягаються від подовжніх сторін ферми прямо
до опор

Із нещастя з мостом Такома в 1940р добре ві-
домо, що ПІДВІСНИЙ міст може потерпіти драматич-
не пошкодження конструкції через вібраційну не-
стабільность під дією на нього помірного вітрового
навантаження, яке викликає резонансну осциляцію
ферми, яка прогресує, поки не відбудеться руйна-
ція Проблеми, пов'язані з вітровим навантажен-
ням, для ПІДВІСНИХ мостів і, по суті, всіх мостів, що
містять ферму, яку підтримують розтяжні кріплен-
ня, стають набагато більш жорсткими, коли від-
стань між опорами (прогін) ферми збільшується
При дуже довгому прогоні наприклад такому який
запропоновано для магістралей Мессіни, вітрове
навантаження вздовж прогону може значно коли-
ватись і сприяти суттєвому асиметричному розка-
чуванню і переміщенню ферми 3 тих пір, як міст
Такома потерпів біду, були зроблені різноманітні
пропозиції, направлені на вирішення цієї пробле-
ми Наприклад, в Европейському патенті 0233528
було запропоновано, що ПІДВІСНИЙ МІСТ, ЯКИЙ
МІСТИТЬ у своєму складі підвісну конструкцію, ство-
рену похилими дротами і вертикальними опорами і
підвішеною на підвісну конструкцію, може бути
стабілізований аеродинамічними елементами, які
мають форму, подібну до профілю крила літака, і
жорстко прикріплені до конструкції моста, щоб кон-
тролювати дію вітру на конструкцію аеродинамічні
елементи складаються з крилоподібних контроль-
них поверхонь, які мають симетричний профіль і
аеродинамічну позитивну або негативну підйомну
реакцію і швидкість вібрації, значно вищу, ніж
швидкість вібрації, притаманна конструкції моста,
при цьому крилоподібні поверхні кріпляться якраз
під боковими краями конструкції ферми моста, і їх
площина симетрії похилена відносно горизонталь-
ної площини, конструкція моста і крилоподібні кон-
трольні поверхні взаємодіють динамічно, змінюю-
чи швидкість вібрації цілого принаймні вище
верхнього рівня швидкості вітру, очікуваного в зоні
моста

Замість використання аеропрофілей, жорстко
прикріплених до конструкції моста, Міжнародна
патентна заявка PCT/GB93/01862 (номер публіка-
ції W094/05862) пропонує, що ферму моста можна
зробити менш жорсткою, ніж ферми існуючих мос-
тів, шляхом використання закрилок або елеронів,
розміщених на бокових краях ферми моста, при

цьому закрилки або елерони прикріплені осями
обертання від ферми моста, забезпечуючи арти-
куляцію між розтягуючою і втягуючою позиціями, і
контролюються комп'ютером з метою регулювання
сил, що діють на ферму моста у ВІДПОВІДЬ на віт-
рове навантаження

Міжнародна патентна заявка PCT/DK-93/00058
(номер публікації WO 93/16232) пропонує систему
для протидії осциляціям, викликаним вітром в фе-
рмі моста на мостах, що тримаються на довгих
тросах, в якій встановлена множина контрольних
площин (лобових поверхонь) по суті симетрично
вздовж подовжніх осей моста, призначена для
використання енергії вітру у ВІДПОВІДЬ на рух фер-
ми моста з метою зменшення згаданого руху, при
цьому контрольні площини поділені на секції у по-
довжньому напрямі моста, і встановлена множина
детекторів, призначених для вимірювання руху
ферми моста, і з кожною контрольною секцією
площин зв'язаний локальний контрольний еле-
мент, адаптований для контролю секції контроль-
ної площини, про яку іде мова, у ВІДПОВІДЬ на ін-
формацію від одного або більше детекторів Ці
детектори встановлені для вимірювання рухів або
прискорень моста у розглядуваній точці і передачі
сигналу до контрольного елементу, наприклад,
комп'ютера, який використовує алгоритм, посила-
ючи команду до допоміжного насосу, що контро-
лює гідравлічний циліндр, обертати зв'язану з ним
секцію контрольної площини Таким чином, можна
безперервно регулювати кожну секцію контрольної
площини у ВІДПОВІДНОСТІ з рухом ферми моста у
точці, про яку іде мова, згідно з даними детекторів
у вигляді акселерометрів Цей винахід по суті ви-
магає забезпечення створення комплексної елект-
ронної системи, яка має у своєму складі значну
КІЛЬКІСТЬ акселерометрів, прив'язаних за допомо-
гою обширної системи дротів вздовж ферми моста
до комп'ютерів, і зв'язану з ним гідравлічну систе-
му, яка керує контрольними площинами

Таким чином, із цих попередніх документів ві-
домо, що міст має у своєму складі ферму, яку під-
тримують розтяжні кріплення, і аеропрофільні ста-
білізатори, прикріплені осями обертання, як
правило, вздовж ферми, забезпечуючи артикуля-
цію в положення, яке поліпшує стабільність фер-
ми

Із цих документів відоме також забезпечення
способу стабілізації моста, що має ферму, яку під-
тримують розтяжні кріплення, який полягає у вста-
новленні аеропрофільних стабілізаторів коло ВІД-
ПОВІДНИХ осей, як правило, вздовж ферми

Розкриття винаходу
Об'єктом цього винаходу є забезпечення мож-

ливості стабілізації моста без використання обши-
рної електронної сенсорної і контрольної системи

Згідно З ОДНИМ аспектом винаходу кожен ста-
білізатор приєднаний так, щоб ним керував меха-
нізм, який може діяти при кутовому русі між фер-
мою і прилеглим розтяжним кріпленням коло
подовжньої осі моста, і кожен механізм встановле-
ний так, що, коли є кутовий рух між частиною фе-
рми і прилеглим розтяжним кріпленням, зв'язаний
з ним стабілізатор буде артикулювати в положен-
ня, яке створить силу на його частині ферми при
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наявності зустрічного вітру Таким чином можливо
стабілізувати міст шляхом мінімізації співвідно-
шення між обертовим і вертикальним рухами фе-
рми, при цьому гасячи будь-яку тенденцію конс-
трукції до вібрації

Переважно кожен механізм має у своєму
складі важіль, який прикріплений до зв'язаного з
ним розтяжного кріплення і прикріплений оссю
обертання до ферми, як правило, паралельною до
осі обертання зв'язаного з ним стабілізатора Ко-
жен механізм може бути встановлений для того,
щоб підсилювати артикуляцію зв'язаного з ним
стабілізатора відносно кутового руху

Принаймні частина стабілізаторів може бути
прикріплена ВІДПОВІДНИМИ осями обертання прямо
до ферми і встановлюватись так, щоб мати мож-
ливість артикулювати за допомогою ВІДПОВІДНИХ
тяг, прикріплених осями обертання до ВІДПОВІДНИХ
важелів

Принаймні частина стабілізаторів може бути
прикріплена за допомогою ВІДПОВІДНИХ осей обер-
тання прямо до ферми і встановлюватись так, щоб
покращити аеродинамічні властивості ферми
Альтернативно принаймні частина стабілізаторів
може бути прикріплена за допомогою ВІДПОВІДНИХ
осей обертання або від розтяжних кріплень, або
від ВІДПОВІДНИХ важелів У цьому випадку кожен
стабілізатор встановлений переважно так, щоб він
міг артикулюватись за допомогою тяги, прикріпле-
ної оссю обертання до ферми

Принаймні один із стабілізаторів може бути
забезпечений незалежно регульованою контроль-
ною поверхнею Таким чином контрольна поверх-
ня може регулюватись відносно стабілізатора, при
цьому змінюючи силу, яку створює стабілізатор,
направлену на ферму

Стабілізатори встановлюються переважно па-
рами, які монтуються на протилежних сторонах
ферми і є контр-збалансованими за допомогою
сполучного шарнірного зв'язку У цьому випадку
сполучний шарнірний зв'язок оперативно встанов-
лений переважно між механізмами пари стабіліза-
торів

Згідно З ІНШИМ аспектом винаходу, спосіб ста-
білізації моста, що має ферму, яку підтримують
розтяжні кріплення, і який має аеропрофільні ста-
білізатори, вмонтовані коло ВІДПОВІДНИХ осей, як
правило, вздовж ферми, який має у своєму складі
використання кутового руху між фермою і розтяж-
ними кріпленнями коло подовжньої осі моста, щоб
артикулювати стабілізатори в положення, які при
наявності зустрічного вітру можуть створювати
силу, здатну зменшити загальний аеродинамічний
підйом на ферму

Короткий опис креслень
Тепер винахід буде описаний тільки шляхом

прикладу, з посиланням на супроводжуючі крес-
лення, в яких

Фіг 1 є діаграмний поперечний розріз ферми
моста, стабілізованого згідно з цим винаходом,

Фіг 2 є вигляд, подібний до Фіг 1, але який
ілюструє рух пари стабілізаторів під час кутового
руху в одному напрямі між фермою і прилеглим
розтяжним кріпленням коло продольної осі моста,

Фіг 3 Є ВИГЛЯД, подібний до Фіг 2, але який
ілюструє рух стабілізаторів під час кутового руху в

протилежному напрямі між фермою і прилеглим
розтяжним кріпленням,

Фіг 4 є збільшення лівої частини Фіг 2, яка
ілюструє одну форму механізму, діючого за допо-
могою кутового руху між фермою і прилеглим роз-
тяжним кріпленням,

Фіг 5 є вигляд, подібний до Фіг 4, але який по-
казує модифікацію профільних стабілізаторів,

Фіг 6 є вигляд, подібний до Фіг 1, але який
ілюструє контр-балансування пари стабілізаторів, і

Фіг 7 є вигляд, подібний до Фіг 1, але який
ілюструє альтернативний монтаж стабілізаторів на
різних фермах моста

Опис
Добре відомо, що ПІДВІСНІ мости з великими

відстанями між опорами (прогонами) мають тен-
денцію потерпати від подібної до вібрації нестабі-
льності в умовах дуже сильних вітрів Одним з
ПІДХОДІВ до вирішення цієї проблеми може бути
підвищення жорсткості при крутінні ферми моста,
при цьому збільшуючи швидкість вітру, при якій
виникає нестабільність Це досягається за допо-
могою звичайних конструкторських методів, які
неминуче збільшують вагу ферми моста і, отже,
також збільшується вага ПІДВІСНИХ тросів і їх під-
тримуючих конструкцій Альтернативним підходом
може бути підсилення стабільності ферми моста
за допомогою активно керованих аеропрофілів
Така активна стабілізація точно відповідає практи-
ці, уже прийнятій в авіаційних системах управлін-
ня, коли аеропрофілі або ІНШІ системи управління
(сервіси) ВІДПОВІДНО відхиляються від прямого на-
пряму за допомогою гідравлічних, пневматичних
або електричних силових приводів у ВІДПОВІДЬ на
чутливий рух літального апарату, який у цьому
випадку є окремою частиною гнучкої конструкції
ферми моста, яку треба стабілізувати

Цей винахід забезпечує альтернативний ПІДХІД
до активної стабілізації регулюючими аеропрофі-
лями механічно за допомогою з'єднуючих елемен-
тів, приєднаних до ПІДВІСНИХ елементів моста Та-
ким способом стабілізація може бути досягнута
без використання множини акселерометрів і зв'я-
заних з ним дротів, комп'ютерних контрольних і
сервісних систем, які були запропоновані для ар-
тикуляції аеропрофілей за допомогою гідравліч-
них, пневматичних або електричних силових при-
водів

Посилаючись на Фіг 1, 2 і 3, ПІДВІСНИЙ МІСТ має
у своєму складі ферму 10, яка підтримується від
двох не показаних ланцюгів двома серіями розтя-
жних кріплень 11 і 12, які, як правило, використо-
вуються у вигляді стрижнів або тросів Фермою
моста може бути будь-яка звичайна конструкція,
відома в промисловості, і, як правило, має у своє-
му складі коробчату ферму 13, яка визначає про-
їжджі частини 14, 15, розділені виступаючими бор-
дюрами 16, 17 і 18 Незалежно від и специфічного
профілю поперечного розрізу, ферма 10 має ае-
родинамічні властивості, коли на неї діє зустрічний
вітер, і її стабільність контролюється двома серія-
ми аеропрофільних стабілізаторів 19 і 20, розмі-
щених вздовж кожного подовжнього краю ферми
10 Кожний стабілізатор приєднаний до ферми 10
за допомогою осі обертання 21, щоб забезпечити
артикуляцію коло осі, яка, як правило, є подовж-
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ньою відносно ферми, при цьому даючи можли-
вість артикуляції стабілізаторам 19, 20, до позиції,
яка створює силу при зустрічному вітрі, щоб змен-
шити загальний аеродинамічний підйом зв'язаної з
ним частини ферми 10

Нижні КІНЦІ розтяжних кріплень 11, 12 дуже
жорстко прикріплені до КІНЦІВ важелів 22, які також
прикріплені до ферми 10 ВІДПОВІДНИМИ осями обе-
ртання 23, при цьому забезпечуючи кутовий рух
між кожним розтяжним кріпленням 11 або 12 і фе-
рмою 10 навколо осей обертання 23, які, як прави-
ло, паралельні до осі 21 ВІДПОВІДНОГО стабілізато-
ра

Як краще видно із Фіг 4, з'єднуючий елемент
24 приєднаний за допомогою осі обертання 25 до
стабілізатора 19 у точці, розміщеній на відстані від
осі обертання 2 1 , а також оссю обертання 26 до
важеля 22 у точці, розміщеній на відстані від осі
обертання 23, при цьому осі обертання 21, 23, 25 і
26 паралельні Таким чином, будь-який кутовий
рух між фермою 10 і розтяжним кріпленням 11
може спричинити відносний кутовий рух важеля 22
коло його осі обертання 23, при цьому спричиняю-
чи до того, що з'єднуючий елемент 24 передає цей
рух до стабілізатора 19, який буде обертатись у
тому ж напрямі коло своєї осі обертання 21 Слід
зазначити, що ефективне плече між осями обер-
тання 23 і 26 більше, ніж між осями обертання 21 і
25, причому відносний кутовий рух важеля 22
спричиняє посилений рух стабілізатора 19 Слід
також зазначити, що важіль 22 і з'єднуючий еле-
мент 24, разом з ВІДПОВІДНИМИ осями обертання
2 1 , 23, 25 і 26 створюють механізм, який може дія-
ти при кутовому русі між фермою 10 і прилеглим
до неї розтяжним кріпленням 11

Таким чином будь-який рух при крутінні ферми
10 моста відносно будь-якого - розтяжного кріп-
лення 11 або 12 може спричинити артикуляцію
прилеглого стабілізатора 19 або 20, при цьому
покращуючи аеродинамічні властивості ферми 10
Так, на фіг 2 поворот проти часової стрілки части-
ни ферми 10 одночасно спричиняє до того, що
лівий стабілізатор 19 піднімається , в той час, як
правий стабілізатор 20 опускається Таким чином
стабілізатори 19 і 20 здійснюють повернення на
своє місце ферми 10 незалежно від того, звідки
дме зустрічний вітер зліва чи справа

На фіг 3 ферма 10 обернулась за годиннико-
вою стрілкою, і можна помітити , що рух стабіліза-
торів 19 і 20 змінився подібним чином, так що вони
знову здійснюють повернення на своє місце фер-
ми 10

Слід, зокрема, зазначити, що відхилення ста-
білізаторів 19 і 20 завжди посилює стабільність
ферми 10, незалежно від того, чи вітер дме зліва,
чи справа

Співвідношення відстаней між осями обертан-
ня 23 і 26 і осями обертання 21 і 25 залежить від
динаміки ферми 10 і її ПІДВІСОК 11, 12 і може бути
визначене шляхом вітрових тунельних тестів і/або
теоретичних розрахунків Співвідношення для де-
яких конструкцій мостів залежить від розташуван-
ня відносно прогону моста конкретного стабіліза-
тора 19 або 20

На Фіг 5, більшість компонентів еквівалентні
таким же на Фіг 4 і позначені тими ж номерами, як

такі, що мають ту ж саму функцію Єдина модифі-
кація полягає в тому, що ЗОВНІШНІЙ кінець стабілі-
затора 19 оснащений незалежно регульованою
контрольною поверхнею 126, яка приєднана до
стабілізатора 19 за допомогою осі обертання 27,
яка є паралельною до осі обертання 21 Контроль-
на поверхня 126 може артикулювати коло своєї осі
обертання 27, відносно стабілізатора 19, за допо-
могою силового приводу 28, який розміщений все-
редині стабілізатора 19, як показано, і керує конт-
рольною поверхнею 126 через зчеплення 29
Силовий привод може діяти механічно, щоб вста-
новити контрольну поверхню 126 в положення, яке
б надало стабілізатору 19 бажану характеристику
для частини ферми, до якої він прикріплений, або
може діяти електрично, пневматично або гідравлі-
чно, причому характеристики стабілізатора 19 мо-
жна безперервно регулювати

Перевагою механічно з'єднаного облаштуван-
ня стабілізатора, такого як описане з посиланням
на Фіг 1-4, є відсутність будь-яких великих сило-
вих приводів, які очевидно, потребували б безпе-
рервно наявного джерела енергії, навіть серед
ураганно сильних вітрів, і відсутність комп'ютерів і
акселерометрів Але ПІДХІД активного керування,
спільно з порівнювальними авіаційними система-
ми, виключно гнучкий, оскільки зміни в системі
керування можна здійснити відносно легко, і функ-
ціональна складність може бути забезпечена, як-
що необхідно

Привабливість комбінованого виконання,
представленого фігурою 5, полягає в тому, що
можна використати кращі риси обох ПІДХОДІВ Та-
ким чином може бути досягнута перевага великих
механічно керованих стабілізаторів 19, 20, і їх фу-
нкція може бути посилена за допомогою малих
активно керованих поверхонь 126 подібно до трі-
меру на авіаційному рулі висоти

Таким чином, в загальному стабілізація може
здійснюватись великими механічно діючими стабі-
лізаторами, 19 і 20, в той час як малі активно ке-
ровані поверхні 126 можуть виконувати тонку на-
стройку, будучи невибагливими щодо розміру,
вартості, енергетичних затрат і ЦІЛОСНОСТІ у порів-
нянні з одиничною активно керованою системою

Фіг 6 показує конструкцію, яка взагалі є тією ж
самою, що і уже описана з посиланням на Фіг 1-4,
і ВІДПОВІДНО з тією ж нумерацією, яка була викори-
стана для позначення еквівалентних деталей
ВІДМІННІСТЬ полягає втому, що маси стабілізаторів
19 і 20 збалансовані за допомогою зв'язуючих
сполучень ЗО, які мають ЗОВНІШНІ КІНЦІ, приєднані
до подовження 31 стабілізатора, які вмонтовані
ВІДПОВІДНИМИ осями обертання 32, паралельними
осям обертання 21 і 23 Внутрішні КІНЦІ сполучень
ЗО приєднані за допомогою простої осі обертання
33 до сполучення 34, яке може обертатись навко-
ло осі обертання 35, яку несе ферма моста 10
Таким чином, маси поперечно укладеної пари ста-
білізаторів 19 і 20 контр-збалансовані незалежно
від їх артикуляції

На Фіг 7 ферма моста 10 має дещо іншу конс-
трукцію, оскільки важелі 22 змонтовані на осях
обертання 23, розміщених всередині ЗОВНІШНІХ
ПОДОВЖНІХ країв ферми 10, при цьому визначаючи
ПІШОХОДНІ дороги 36 і 37
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Аеропрофільні стабілізатори 19 і 20 повинні

також бути рухомими, так що вони тепер приєднані
для артикуляції коло осей обертання 38, які про-
стягаються вздовж ферми 10 і несуться ВІДПОВІД-
НИМИ важелями 22 Стабілізатори 19 і 20 артику-
люються ВІДПОВІДНИМИ сполученнями 39, які
прикріплені осями обертання, як показано, між
фермою 10 і стабілізаторами 19 і 20 Слід зазна-
чити, що сполучення 39 пересікає важіль 22, щоб
гарантувати, що кутовий рух між фермою 10 і при-
леглими розтяжними кріпленнями 11 і 12 призведе
до того, що стабілізатори 19 і 20 будуть артикулю-
вати у відповідному напрямку При такому розмі-
щенні треба оцінити, що краще, ніж модифікувати
аеродинамічні властивості ферми 10, стабілізато-
рів 19 і 20, вибрати компенсуючі сили на ферму 10
проти їх ВІДПОВІДНИХ важелів 22 Якщо бажано,
стабілізатори 19 і 20 можуть бути альтернативно
змонтовані прямо на розтяжних кріпленнях 11 і 12

У випадку, коли розтяжні кріплення створені
ПІДВІСНИМИ стрижнями, самі стрижні повинні бути

прикріплені до підходящої цапфи, яка може
сприймати осі обертання 23, причому розтяжний
підтримуючий брус 11 або 12 може замінити верх-
нє плече важеля 22, причому цапфа може бути
сконструйована з метою забезпечення підтримки
для осі обертання 26

Механізми, пояснені фігурами 4 і 7, можуть бу-
ти замінені будь-яким іншим звичайним механіз-
мом або приводом, який буде керувати стабіліза-
торами 19 і 20, якщо потрібно

Якщо бажано, ферма моста 10 може бути
оснащена стабілізаторами 19 і 20 обох Фіг 4 і 7

Крім забезпечення створення конструкції мос-
та, яка має нову форму стабілізації, слід зазначи-
ти, що пристрій, описаний тут, може бути викорис-
таний для вдосконалення існуючих мостів, які
мають ферму, підтриману розтяжними кріплення-
ми, і що це може бути досягнуто без необхідності
повного демонтажу моста
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