2.1. Obcigzenia belek podsuwnicowych

2.1.1. Rodzaje obciqzen
wprowadzono wiele zmian dotyczacych rieslal;
nia obciazen belek podsuwnicowych od oddziatywan statycz'nych i dyr;il?r;c:nglc\:l '
i i inzynierskiej dotychczas ujmowanc)
ic w stosunku do praktyki inzyniers . : : :
fg‘g/%-OZ()OS Podstawowa nowoscia sa rozbudowane zasatdy obllcz,zfm.a o.dd21a}y(\;zze;r1
poziomych suwnicy spowodowane efektami przyspieszania lub o;::zlm'arz)lgagzgi o
ia 1 i icy. Rozne reprezentatywne wartoscl odd an
a i ukosowania mostu suwnicy /ne ( "
rzlllniennych od suwnic sa wartosciami charakterystycznymi, ktore skladaja si¢ z czgs
cznej i dynamiczne;j. ’ . .
statyoddzjialy}:waﬂia dynamiczne, wywotane roznymi obcmzenlam’l, sa uw%g]QSCilm;)ir;}e]
dzigki stosowaniu wspotczynnikow dynamicznych @, przez ktorte n;r;ozy ¢
ciezko$ci mas i sity bezwladnosci wyznaczone z dynamiki ciala sztywnego.
Obciazenia dziatajace na suwnice i tory jezdne to:
e obciazenia regularne,
e obciazenia nieregularne,
e obciazenia wyjatkowe,
e obciazenia rozne. .
Obcigzenia regularne wystepuja poce
w obliczeniach zapobiegajacych povs./stawa'nuf usz
nieniem, niestatecznoscia sprezysta 1 ka.mqm’aml Zmecz
wstaja pod wpltywem grawitacji, przysplesze? lub tl:amo
5 i ieustalonych. .
szczeg6lne masy i tadunek w stanach nieus o ) i
Ogbciqienia nieregularne wystepuja sporady.czme i Z\glykzenzaa 2?;1;1132; \:/N bt
i i jmuj beiazenia spowodow
czeniach zmeczeniowych. Obejmuja one 0 . e dziafanic
w stanie roboczym, $niegu i oblodzenia, temperatury i ukosowania dzwignicy.

W postanowieniach Eurokodu [N2]

dczas eksploatacji, nalezy je uwzgledniaé
kodzen spowodowanych uplastycz-
eniowymi. Obciazenia te po-
wan, ktore oddziatuja na po-

g
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Obcigzenia wyjatkowe s sporadyczne i zwykle pomijane w obliczeniach zme-
czeniowych. Obejmuja one obciazenia probne, dziatanie wiatru w stanie burzowym,
sity wywolane uderzeniem w zderzaki i wychyleniem, a takze nagtym wylaczeniem
dzwignicy, uszkodzeniem mechanizméw napedowych i zewnetrznym oddzialywa-
niem na podtoze dzwignicy (oddzialywanie sejsmiczne).

Obcigzenia rézne dotycza obcigzen powstajacych podczas montazu i demontazu
oraz obciazefi od obciazen podestow i dojs¢. Jednoczesne dziatanie réznych skladni-
kow obcigzenia suwnicy uwzglednia si¢ za pomoca grup oddziatywan traktowanych

Jjako pojedyncze charakterystyczne obciazenia, z ktorych tworzy sie kombinacje ob-
cigzen.

2.1.2. Efekty oddziatywan suwnic na belke podsuwnicowq

Dla stanu granicznego zniszczenia wewnetrznego lub nadmiernych ugieé (ULS-STR)
obliczeniowy efekt kombinacji oddziatywan w przypadku trwatych sytuacji oblicze-
niowych bedzie miat postaé:

Ey=E ZJ/G,/ G, 701G +Z7Q,, Yo, i (s 2.1

Jjz1 j>1

gdzie: Z 7s,, Gy, —taczne niekorzystne oddziatywanie stale, y,,0, , — wiodace od-

jz1

dzialywanie zmienne, ZyQ,%i O,, — laczny efekt towarzyszacych oddziatywan
J>1

zmiennych.
W kombinacjach obciazen belek podsuwnicowych zaleca sie przyjmowac:

%,= 135 %, =15 % W, =15-09 =135 2.2)

Reprezentatywne obciaZenia stale G, ; sa skladowymi obciazen od cigzarow wia-
snych belek podsuwnicowych, stezen belek, chodnikéw.

W normalnych warunkach uzytkowania oddziatywania zmienne O, wywola-
ne suwnicami zaleza od zmienno$ci w czasie i zmiennosci potozenia. Obejmuja one
obcigzenia grawitacyjne tacznie z cigzarem podnoszonym, sita bezwladnosci spo-
wodowang przyspieszeniem (opdznieniem), ukosowaniem i innymi wptywami dy-
namicznymi. '

Oddziatywania zmienne od dzwignic dzieli si¢ na:

e pionowe oddziatywania zmienne spowodowane cigzarem wlasnym suwnicy
O, cigzarem wlasnym wozka (), i cigzarem podnoszonym Q,,

e poziome oddzialywania zmienne dzwignicy spowodowane przyspieszeniem
lub op6znieniem (H,, Hy) albo ukosowaniem H.
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Tablica 2.1. Wspotczynniki dynamiczne @,

Wspolc.z ynniki Uwzgledniane efekty Zastosowanie
dynamiczne ¢,
) wzbudzenie konstrukcji dzwignicy spowodowane | cigzar wlasny
poderwaniem tadunku z podioza
103 wplywy dynamiczne podnoszenia fadunku z pod- | cigzar podnoszony
toza ku dzwignicy
albo lub
0, wplywy dynamiczne naglego zwolnienia fadunku,
jezeli uzywane sg np. chwytaki lub chwytniki
elektromagnetyczne
o, wplywy dynamiczne wystepujace podczas jazdy | ciezar wiasny dzwignicy
po szynach lub po torach jezdnych i ciezar podnoszony
o wplywy dynamiczne spowodowane przez sily na- | sity napedu
pedu
O wplywy dynamiczne obcigzenia probnego poru- obciazenie probne
szanego przez napedy W sposob uzywany w dzwi-
gnicy
o dynamiczne sprezyste wplywy uderzenia W zde- | sity uderzenia w zderzaki
rzaki

Ciezar whasny O, uwzgledni
zawsze wystepuja podczas pracy,
Ciezar od masy fadunku brutto 0, sklada si¢ z
elementéw chwytnych i odcinkow ciegien, na ktory
Roézne reprezentatywne wartoséci oddziatywan zmiennych Oy, od suwnic sa war-
mi z czesci statyczne;j i dynamicznej.
pod wptywem sit bez-
dtczynnikow dynamicznych ¢,

sktadowych dy

tosciami charakterystycznymi, ztozony
Sktadniki dynamiczne wywotane
wiadnosci lub thumienia sa opisywane za pomocg WSp
zestawionych w tablicy 2.1.
Wspotczynniki od ¢ do ¢,
nych obciazen pionowych kot suwnicy.
namicznych obciazef poziomyc
stosowany do okreslania pionowych obciazen probnych, dzi
suwnicowe. Wspotczynnik ¢, jest stosowany
dynamicznych obciazen wyjatkowych.
Obciazenie wyjatkowe powstaje wskut
w zderzaki albo kolizji urzadzen chwytajac

chyleniem). Obciazenia wyjatkowe od uderzen sa Wy

zkow odbojowych suwnic lub wozkow.

drganiami powstalymi

a mase dzwignicy, lacznie z tymi czesciami, ktore
z wyjatkiem fadunku uzytecznego.
masy tadunku uzytecznego oraz mas
ch ten fadunek jest zawieszony.

sq stosowane do okreslenia skladowych dynamicz-
Wspotezynnik s jest stosowany do okreslania
h. Wspotczynnik dynamiczny ¢ jest
alajacych na belki pod-
do okreélenia poziomych skfadowych

ek uderzen suwnic lub wozkéw suwnic
ych z przeszkodami (sity wywolane wy-
korzystywane do obliczania ko-

~
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2.1.3. Wspétczynniki dynamiczne

Do obliczenia obcigzen belki i :
_oblic podsuwnicowej dla trwatej lub jSciowej ii
. . . przejsciowe] syt
gbllcze_mowej nalezy zgodnie z norma [N2] okresli¢ wartosci pieciu ws c’ﬂcJ o iac ’
ynamicznych: @, ¢, @5, @, 1 @s. pofezynnikow

Wspolczynniki i s
blicy 2.0, Y O, ¢y, @51 @, stosowane do obciazen pionowych zestawiono w ta-

Tablica 2.2. Wspotczynniki dynamiczne ¢, do obcigzen pionowych

(1)) Wartosci wspotczynnikéw dynamicznych ¢,

¢I 099 < (Pl < 1,]

Wartosci 1,1 i 0,9 odzwierciedlaja odpowiednio gérna i dolna warto$¢ pulsacyjna,

(102 (PZ = ¢2min+ﬂ2vh:
gdzie:

v;, — ustalona predkos¢ podnoszenia w m/s,
Gomin 1 3 (tabl. 2.3).

@ Am
Q;=1-——(1+
1= (1),
gdzie:
Am — zwolniona lub zrzucona czegs$¢ podnoszonego tadunku
m — calkowita masa podnoszonego ladunku,

g z (1),3 (ciilla suwn'ic wyposazonych w chwytaki lub podobne urzadzenia zwalniajace powoli
,0 dla suwnic wyposazonych w magnesy lub podobne urzadzenia zwalniajace szybko ,

@, | @5 = 1,0, jezeli zachowane sa tolerancje dla szyn toréw jezdnych podane w EN 1993-6

Uwaga. JeZeh tOleral’]C_]e dla SZ ]: .;'() (¢ (6] 0 WS] l()l(:z l][]k
yn toru Okreslone w N ]99 nie s
a<d trz, mane,t
dy Ilallllczlly (p4 mozna Wyz]laczyc na p()dstane m()delu przedslaw lonegO W yEN 1300] '2 y ‘

Wspétczynnik dynamiczny ¢,

Wspé i : o
chodzacych od cigzaru wlasnego suwnicy i wé )
i 86 . . y 1 wozka suwn
z weiagarka. Warto$¢ tego wspétezynnika przyjmuje sie z przedziatu e

0a9 < o < LIL (2 3)

Warto&¢ mniei . . S
$¢ mniejsza od jednosci przyjmuje si¢ do okreslania stanéw stateczno-

$ci polozenia dzwignicy, a gorn i i 3 i
e v Y, a gorng (1,1) do obliczania stanu nosnosci belki podsuw-




podsuwnicowych
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Tablica 2.3. Wartosci ¢ ikd i
artosci wspotczynnikow B, i @, W zaleznosci od klasy podnoszenia suwnicy

Wspétczynnik dynamiczny ¢, ;
Klasa podnoszeni i
Wspolczynnik ¢, zwicksza warto$ci sktadowych naciskow pionowych kot od podno- " HC1 =, b Pamin
szonych tadunkow (udzwigu), uwzgledniajac sity bezwladnosci zwiazane z podno- e 0,17 1.05
szeniem z podtoza fadunku. o3 0,34 110
= Warto$é wspolczynnika dynamicznego ¢ oblicza si¢ ze Wzoru. Toa ) 0,51 1’]5
. 0,68 |
(PZ = (PZmin + ﬁthB (24) 5 , 1,20
‘ Wspétczynnik dynamiczny ¢,
w ktorym: v, — ustalona predkosé podnoszenia tadunku w m/s, @ynin i B — pPara- Wspolezynnik d )
metry zalezne od klasy podnoszenia (rys. 2.1). Wartosci tych parametrow podano 5 ynamiczny ¢y utrzymuje lub zmniejsza sktadow. i . -
| ‘ : g nacisku kot -
w tablicy 2.3. aru podnoszonego (fadunku) (rys. 2.2). Oblicza si¢ go ze wzoru: ot od cie
3 Am
@y =1-——(1
. 3 m ( +133)> 2.5)
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0 o2 1,0 15 m/s Rys. 2:13. Zasada okreslania wspo6t- 5
czynnika ¢;: a) dZzwigni -
Rys. 2.1. Zasady okreslania wplywu wspblezynnika @,: @) tadunek w spoczynku, b) tadunek Kiem uzytecznym i) lcda;v %iacril‘fn gﬁ
podnoszony z ustalona predkosci, ©) wartosci wspotczynnika @, W funkcji predkosci podno- ‘ W stanie Zwolnien;a czesci iagdtllfle

ku, ¢) wartosci wspdtczynnika ¢,

szenia
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i odno-
dzie: Am —zwolniona lub zrzucona czg$¢ masy Jfadunk}m, m— ca’(k(;wna ?;:3\, 2:; o
sronc tadunku, B = 0,5 dla suwnic z chwytakami lub podobnym :
Sf;;engigja[cymi %a&unek powoli, 3, = 1 dla suwnic wyposazonych w magnesy.
z

Wspétczynnik dynamiczny ¢,

Slonej cha-
Jazda dzwignicy z tadunkiem lub bez fadunku po ‘Forach sz‘yrll(ol\;vylz:th' rc; ozl;xizs2 :r(n)? cha-
r:kterystyce geometrycznej i podatnosci wywc_)’r]iye irgin;?i ;))O,diocz)a i
ji dZwigni rezysto$ci konstruke . zawie
strukcji dzwignicy (rozktadu mas, Sprez e Mymamiczne’ obeiazenta
i koéci jazdy i érednicy kol. Wplyw ) 1zdy ' beiazenia
sZ'en_la)’icp riiv;)gsle;djnia stp()’fczynnik @, ktory stosuje si¢ do plO’n(l)(W)fCh. ng:rllslkog\(/i ket
gczi\ZIL%Qdo};vych ciezaru wlasnego suwnicy, cigzaru wlasnego wozka i ciezaru p
Szons\%org(éiéu n\if(su];(')lczynnika @, = 1, jesli zachowane sa tolerancje dla szyn torow
a

jezdnych podane w normie [N8].

Wspétczynnik dynamiczny ¢;

. . L . h
i j do obliczania wartosci sit poziomyc

¢ ik dynamiczny ¢s jest stosowany % [ e
WSP;) *sz?yfzh dg toru Hy; i réswnoleg%ych do toru HL:,-. Wartos¢ tego2 ws;;(;i(c)zézim:ego
g(())zse()ll)oyc’ podana przez ’wytwc’)rcc; suwnicy. Zgodnie z normg [N2] w
wspolczynnika mozna przyjmowaé nastqpu:]a‘coz

=10 dla toréw zakrzyw1onych., N 06

¢5< , <L5 dla uktaddéw, w ktorych sity zmieniaja sig ago .

i 5\ <§D5 \< 2,0 dla uktadéw, w ktorych sity zmieqlajq sie gwaltownie,

(p, =\3 (85 - dla napedow ze znacznymi luzami.

S s

2

Wspétczynnik dynamiczny ¢

Wspoélczynnik dynamiczny ¢ stosuje sig do obliczaqia chiquﬁ probnych suwnicy.
pDo dynamicznego obciazenia probnego przyjmuje sie:

@ = 0,51+ ), 2.79)

a do statycznego obciazenia pr(’)bnego

¢ = 1,0. (2.7b)

Wspétczynnik dynamiczny ¢,

Wsp6lczynnik dynamiczny @, stosuje si¢ do obliczania obciazenia wyjatkowego, spo-
S . .
wodowanego uderzeniem suwnicy w zderzaki.
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1,6
1,25
1,0

0,5 ‘1,0
§p ————n

Rys. 2.3. Zasada wyznaczania wspolczynnika ¢, w zaleznosci od charakterystyki zderzaka

Warto$ci wspotezynnika dynamicznego ¢, przyjmuje sie nastepujaco:
§D7 = 1925: 090 < 5b < 0353

¢ = 125407 (5-05), 0,5<& < 1.0,

Zalezno$¢ wartosci wspolezynnika @, od parametru & przedstawiono na rysun-
ku2.3.

2.7¢)

Przyporzadkowanie odpowiednich wspotczynnikow
cjom obciazen zgodnie z norma [N1] podano w tablicy 2.4 na stronie 40.
Dla trwatej lub przejsciowej sytuacji obliczeniowej i stanu granicznego zniszcze-

nia wewnetrznego lub nadmiernych ugieé belki (STR) istotne znaczenie maja warto-
sci pigciu pierwszych grup obciazen z tablicy 2 4.

dynamicznych kombina-

2.1.4. Kombinacje obciqzen od pionowych naciskéw két suwnicy

Wartosci charakterystyczne obciazen pionowych od cigzaru wlasnego suwnicy G,
i cigzaru podnoszonego Q, nalezy przyjmowacé na podstawie wartosci nominalnych
podanych przez producenta suwnicy. Oddziatywania pionowe kot suwnic na belki
toru jezdnego wyznacza sie na podstawie ukladéw obcigzen pokazanych na rysun-
ku 2.4 i kombinacji grup obcigzen charakterystycznych z tablicy 2.4.
Minimalne oddzialywanie k6t suwnic mozna okreslaé nastepujaco:
* kombinacje grup obciazen 1i 2 wedtug tablicy 2.4
—minimalne oddziatywanie ké! suwnic
zblizeniu wézka do lewego toru:

y bez tadunku przy maksymalnym
G, -G G (L-e
Qr i = (01( c t) + (DI t( emm), (28)
’ 2n nL
gdzie: n— liczba kot suwnic na lew
suwnicy;

ym lub prawym torze,  — rozpietosé mostu




46 § 2. Obcigzenia, sity wewnetrzne i ugiecia belek podsuwnicowych

|Ob||c0 2.4. (il upy ()ddzlal wan 1 Sp()lCZyll]nkl dyllallllClee dO VVyZ]laCZa]l]a Cllalaktery-
y w

Grupy obciazen
j ciazenia | wyjat-
l;;):nzi?) (opc(l)dc;i(a)l: Symbol rlx):r?rll(; stan graniczny no$nosci Obpr(?bne Kowe
bwania 121345617 8 9 |10
1
1 | Cigzar wlasny | Qc 26 plo|l|o)|o| o 1 @ 1
suwnicy l . -
2 | Cigzar podno- | Oy 2,6 gplol-|lolelaln
szony - -
3 | Przyspieszenie | Hy, Hy | 2.7 o|lole|lo| |~ o
mostu suwnicy - 1 . - —
4 | Zukosowanie Hq 2.7 e
mostu suwnicy 1 - - —
5 | Przyspieszenie | Hrs 2,7 e
fub hamowanie
wozka lub
bloku weiag-
nika 1
6 | Wiatr w stanie | Fy Za- 1 1)1 1 1] -1 - 1
roboczym facznik
suwnicy A — - -
7 | Obciazenie Or 2,10 e e %
probne 1 - 1
8 | Sity uderzenia | Hy 2,11 -l -1-1-
w zderzaki - - —-
9 | Sily wywolane | Hr, 2,11 -l =-1=-1-1-1-
wychyleniem

. . icy [N3]. '
a. Wiatr w stanie spoczynku suwnicy [ ' . . i ladunk, ale
")J‘:‘vilgyraZa stosunek ciezaru podnoszonego, ktory pozostaje na su.wmcy po zwolni
i (57 0.
nie jest wliczony do cigzaru wlasnego suwnicy, do cigzaru catkowiteg

— minimalne dopelniajace oddziaty wanie kot suwnic (na prawym torze):

B @1 (GC - Gt) + ¢] Gt emin , (29)
O (mimy = n nlL

. L v 24
inacja grup obciazen 3 wedhug tablicy 4 . .
) ]iogibr:i?szjlnf ertoéci obciazen mozna obliczy¢ zgodnie ze wzorami 2.9
i (2.9), przyjmujac w nich ¢, = 1,
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O iy Leminy Cramimy

k= J\g:; /fj =
L DT i

! I
ﬁ

i

® @
b) Qr,max Qr,max EQr,max

Qr,(max) Qr,(max) Q r,(max)

I I I I
| — i L
emm@ Ohpom : (@ torlewy
a 4 L . @ 1
1 1 I prawy
@ @

Rys. 2.4. Oddziatywania pionowe kot suwnicy:

cigzaru whasnego suwnicy i wozka, b) maksymal
snego suwnicy z fadunkiem

a) minimalne oddziatywanie pionowe kot od
ne oddziatywanie pionowe kot od cigzaru wia-

® kombinacja grup obciazen 4 i 5 wedtug tablicy 2.4
—minimalne wartoéci obciazefi mozna obliczy¢ zgodnie ze wzorami 2.9)
1(2.9), przyjmujac w nich zamiast @, wspolczynnik ¢,.

Maksymalne oddziatywanie kot suwnicy z fadunkiem (rys. 2.4b) mozna okreslaé
nastepujaco:

* kombinacja grup obciazen 1 wedtug tablicy 2.4

—maksymalne oddzialywanie kota suwnicy przy zblizeniu haka do lewego
toru:

0, Qh;n01n (L ~ Cin ) , (210)
nlL

— maksymalne dopetniajace oddziatywanie kofa (na prawym torze):

Qr,max ~ Xt min +

23 G nom €
Qr,(max) = Qr,(min) + —

, 2.11
oL @.11)

® kombinacja grup obciazen 2
— maksymalne oddziatywania [0)
mi (2.10) i 2.11), przyjmujac w
wspolczynnik ¢,

rmax 1 Or (max) MOZNA obliczaé zgodnie ze wzora-
nich zamiast wspétczynnika dynamicznego ¢,
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e kombinacje grup obciazen 4 i 5 wedtug tablicy 2.4:

0,(G.-G)) 2 (G, + Opnom ) (L~ €min) , (2.12)
Qr,max = 2n nL
9,(G.=G,) . 9+(G.+ Onaum ) @13
N
r,(max) 21 nL

2.1.5. Sity poziome podtuzne H, ;i poprzeczne H+; s!)owodowcme
przyspieszeniem lub opéznieniem jazdy suwnicy

Sity poziome H, ; i Hy, spowodowane sg przyspieszeniem lub opoznieniem jazdy

nicy. . . .
- Pov}\]/stajqce na styku szyny i kofa napedzanego suwnicy (rys. 2.5) sity poziome
H, , (rys. 2.5b) mozna obliczy¢ nastepujaco:

I 2.14)
H ,=o; K_n—’

T

gdzie: n, — liczba torow jezdnych, ¢s— wspotezynnik dynamiczny (2.6),i=1,2,tor1
lub tor 2, sita napedu suwnicy

15
K:K1+K2 ::uZQr,min’ (2 )

gdzie: 4 — wspotezynnik tarcia kota o szyne, Zermm =m, O, m, dla ko’f,a napedza-
nego ZQ =Q o+ 0O, (mny dla centralnego napedu kot, m,, — liczba kol napedza-

h. .
h Sita napedu suwnicy K (rys. 2.5) moze by¢ podana przez dostawce suwnicy.
Sity poziome poprzeczne Hy, mozna obliczy¢ nast¢pu)aco:

H M oy e M ’ (2.16)
T =05 0 T2 =P8 P
gdzie: @5 — wspdtezynnik dynamiczny,

2Oy @.17)
== 52 =1 f]a
g >0,

S Qe =20 mr 2205 =2( Qo + 0, e )

moment napedu M = Klg, Iy = (& -05)L, L- rozpigtos¢ mostu suwnicy, /g — odle-
glosé srodka cigzkoscei ukfadu S od osi jazdy.
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Rys. 2.5. Schematy elementéw suwnicy pomostowej: a) schemat elementéw suwnicy, b) sity po-
ziome podtuzne H, ;, c) sity poziome poprzeczne H;,

2.1.6. Obcigzenia poziome spowodowane zukosowaniem suwnicy
na torze jezdnym

Obciazenia poziome spowodowane zukosowaniem wyznacza si¢ dla dzwignic na ko-
tach stalowych, ktére sa prowadzone po szynach za pomoca rolek lub obrzezy kot
Jezdnych i poruszaja si¢ ruchem ustalonym. Obciazenia te wynikaja z reakcji szyn na
dziafanie kot jezdnych odchylonych od naturalnego kierunku toczenia. W celu ich
okreslenia opracowuje si¢ model fizyczny i model matematyczny. Zaklada sie, ze




44 % 2. Obcigzenia, sity wewnetrzne i ugiecia belek podsuwnicowych

dzwignica porusza sig ze stala predkoscia i bez ogranicznikow zukosowuje si¢. Model
mechanizmu (rys. 2.6a) sktada si¢ z szeregowo ustawionych # par kot jezdnych, z kto-
rych p jest sprzegnigtych. Poszczegdlne pary kot moga byé sprzegnigte (C) miedzy
soba mechanicznie lub elektrycznie lub moga by¢ zamontowane niezaleznie (I) od sie-
bie. W tym modelu kota sa osadzone w pozycji idealnej pod wzgledem geometrycz-
nym, w sztywnej konstrukeji mechanizmu jazdy i poruszaja si¢ po sztywnych torach.
W przyjetym modelu nie uwzglgdniono réznych tolerancji wymiarowych $rednic
kot jezdnych. Kota jezdne, z uwagi na mozliwe przesunigcia poprzeczne, moga by¢
ustalone (F) lub przesuwne (M). Mozliwe ukiady par kot jezdnych mechanizmoéw

jazdy dzwignicy pokazano w tablicy 2.5.

Tablica 2.5. Uktady par kot jezdnych mechanizméw jazdy suwnicy [N2] i wzory na obliczanie
odlegtosci A

Ustawienie kol ze wzgledu Kombinacje par kot

na ruchy boczne sprzegniete (C) niezalezne (1)

umocowane/umocowane 2 2
mé &, L+ Zej
FF IFE —"‘—z—“—‘_“
CFF €;
umocowane/przesuwne 2 2
p mé L+ Ze |
M 1M "‘_i"‘_—_
CFM €;

gdzie:

h — odlegtos¢ migdzy chwilowym érodkiem obrotu a odpowiednimi elementami prowadzacymi,
m — liczba par sprzegnietych kot (m = 0 dla par kol niezaleznych),

&L — odleglos¢ chwilowego $rodka obrotu od szyny 1,

&L — odleglos¢ chwilowego $rodka obrotu od szyny 2,

L —rozpigtosc¢,

e, — odleglos¢ pary kot j od odpowiednich elementow prowadzacych.

Na rysunku 2.6a wymiarem /, 0znaczono odlegtosci migdzy poszczegblnymi pa-
rami kot jezdnych a pierwszym elementem prowadzacym mechanizm w kierunku
jazdy dzwignicy. Gdy kota jezdne sa z obrzezami, spetniaja rowniez role elementow
prowadzacych (b, = 0). W modelu zatozono, ze sily cigzkosci wywolane masami ob-
cigzonej dzwignicy (mg) dziataja w odlegtosci EL od szyny 11 sa rozmieszczone
réwnomiernie na n kot po kazdej stronie toru jezdnego dzwignicy.

Obciazenia poziome H skiadaja sie z sity prowadzacej S, generowanej przez ele-
ment prowadzacy (rys. 2.6b) i z dwu sit poziomych (Hg , ;. Hs, 1) oddziatujacych na
szyne przez jedno koto suwnicy.
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Rys. 2.6. Model polozenia k6t suwnic wm m
: Zeni y na torze: a) model par kot jezdnych izmie j
suwnicy [N2], b) definicja kata ukosowania ¢ oraz uklad sit H <-lT Hsy L echamizmicazdy
g s i,
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] . Tablica 2.7. Wyznaczanie wartosci A, [N2]
Sity te mozna wyznaczy¢ nastepujaco: Sys-
(2 18) tem /13.1 ﬂ'Stl.j.L AS.I,].T ZS.ZJ.L /’lS,ZJ.T
S=f ASJZQY’ /
. el | & I_Ze,] s6 L | af, e
h n nh n h n nh
- N 0.. 2.19) n
Hg, .= fﬂs,i,_/,LZQr’ Hg, fﬂss"J’TZ . Zej
nh
. . : : . k 52 Zei §| Zel
14 4 1 ru- — —_ - _=
Wartoé¢ wspotezynnika f oblicza si¢ ze WZO IFF 0 . 1 - 0 ” 1 -
£= 03 [1 —exp (- 2500)] < 0.3, (2.20)
: L &f,_2e &8 L
L i b). , CFM as L R 2ie 0
ie a iest katem ukosowania (rys. 2.6 o . . ;
gdz thjukoszwania wyznacza si¢ z uwzglednieniem prze$witu ;[(or;{ miedzy elemen 5. n h n nh n o h
. i iarow oraz zuzycia kot 1 szyn: 1- &S
tami prowadzacymi a szyna, tolerancji wymiarow o Y & h 5
21) & ¢
- + o < 0,015 rad. @ IFM 0 L2 0 0
a= 01 0T 0 n nh
. P danych w tablicy 2.6.
S o kata okresla si¢ wedtug zasad po ' : ' . | —
Wartoscl te:g- oy ikow Ag ;i Ag,, 1, Okresla sie zgodnie z zasadami podanymi gdzie: ,
Wartosci wspolczynnikow Ag ;1 As i ) n— liczba par kél,
w tablicach 2.6 12.7. & L — odleglosé chwilowego srodka obrotu od szyny 1,
| &L - odleglo$é chwilowego srodka obrotu od szyny 2,
) L —rozpietos¢ elementu prowadzacego,
Tablica 2.6. Definicje ¢, &, 1 & [N2] ~ e, — odleglos¢ pary két j od odpowiednich elementoéw prowadzacych,
Katy o Minimalne wartosci ¢ : h —odleglos¢ chwilowego srodka obrotu od odpowiednich elementéw prowadzacych.
aty &;
0,75x 0,75x > 5 mm dla rolek prowadzacych
a; ’a 0,75x > 10 mm dla obrzezy kot
o 2.1.7. Sita pozioma H;; spowodowana przyspieszeniem
ch P P .
oy y > 0,036 mm dla “;lek Prolr(fjdza‘cy lub opéznieniem wézka suwnicy
a, = u y = 0,106 mm dla obrzezy
ext Sif¢ t¢ okresla si¢ tak jak site uderzenia wozka z tadunkiem w zderzaki i wartosci tej
o o, = 0,001 sity mozna oblicza¢ wedtug wzoru: '
0 . .
a... — rozstaw zewnetrznych elementéw prowadzqcych lub ko6t z obrzezami na szynic prowadzacej, ‘ He, =01 (Gt N Qh) (2.22)
ext : i
h — szeroko$¢ glowki szyny, . o - ‘
x— ;rzes’wit toru pomigdzy szyna i elementami prowadzacymi (boczny poslizg), 218 Obciqieniq wiatrem
y— zuzycie szyny i elementow prowadzacych, T
0, — tolerancja migdzy kolem a szyna prowadzaca. W przypadku suwnic pracujacych na zewnatrz budynku nalezy zgodnie z norma [N2]
; uwzgledni¢ obciazenie wiatrem:
Wartoéci te zaleza od odleglosci () miedzy chwilowym $rodkiem obrot}l i odpo- ~ : w s:anfe sptc))czynku suwnicy,
wiednimi elementami prowadzacymi oraz od systemu kombinacji kot suwnicy. Y SHINIE TODOCEY SUWIEY:




